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RESUMO
A robo´tica educacional e´ um campo dentro da a´rea das Tecnologias da
Informac¸a˜o e Comunicac¸a˜o (TICs) que tem tido um interesse crescente
nos u´ltimos anos, por ser uma forma atraente e lu´dica de se trabalhar os
conceitos vistos em sala de aula, motivando os alunos a refletirem sobre
estes conceitos e a resolverem os problemas apresentados. Este traba-
lho apresenta a aplicac¸a˜o de uma ferramenta tecnolo´gica, a robo´tica,
com o intuito de motivar os alunos da educac¸a˜o ba´sica e tornar as aulas
mais atrativas para os mesmos. Foi aplicado, em dois grupos de alunos
de duas escolas diferentes da cidade de Ararangua´/SC, uma atividade
para a educac¸a˜o ambiental de treˆs formas de aprendizagem diferen-
tes: me´todo tradicional de ensino; me´todo tradicional auxiliado pela
robo´tica; e somente por meio da robo´tica. Analisou-se o grau de inte-
resse dos alunos e sua motivac¸a˜o em participar das aulas e observou-
se que o me´todo tradicional de ensino auxiliado pela robo´tica foi o
que obteve o resultado mais satisfato´rio, demonstrando que os alunos
interessavam-se mais pelas disciplinas na qual eram ensinadas por meio
de uma ferramenta tecnolo´gica.
Palavras-chave: Robo´tica Educacional, Educac¸a˜o Ambiental, Educa-
c¸a˜o Ba´sica, Tecnologias Educacionais

ABSTRACT
Educational robotics is a field within the area of Information and Com-
munication Technologies (ICT) that has had a increasing interest in
recent years for being an attractive way and playful to work with the
concepts seen in class, motivating students to reflect on these concepts
and solve the problems presented. This work presents the implemen-
tation of a technological tool, robotics, order to motivate students and
make basic education classes more attractive to them. It was applied for
two groups of students from two different schools of Ararangua´/SC, one
environmental education activity for three forms of different learning:
traditional teaching method, traditional method aided by robotics, and
only through robotics. We analyzed the degree of student interest and
motivation to participate in the classes and it was observed that the tra-
ditional method of teaching aided by robotics was which got the most
satisfactory result, demonstrating that students are more interested in
the disciplines which were taught by a technological tool.
Keywords: Educational Robotics, Environmental Education, Basic
Education, Educational Technologies
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1 INTRODUC¸A˜O
A robo´tica e´ uma a´rea de pesquisa multidisciplinar, pois engloba
o conteu´do de diferentes disciplinas objetivando a construc¸a˜o de roboˆs
para desempenhar as mais variadas tarefas (JONES; FLYNN; SEIGER,
1999; BEKEY, 2005). E´ cada vez mais comum o uso de roboˆs para auxi-
liar os seres humanos em inu´meras tarefas, desde um simples aspirador
de po´ ate´ a explorac¸a˜o espacial. Roboˆs geralmente sa˜o aplicados em
tarefas consideradas repetitivas, estressantes ou perigosas para um ser
humano (NEHMZOW, 2000).
Por ser uma a´rea que desperta bastante curiosidade, a robo´tica
educacional pode ser usada como ferramenta dida´tica para auxiliar pro-
fessores em diferentes conteu´dos dependendo da disciplina a ser ensi-
nada (TRAYLOR; HEER; FIEZ, 2003). Para os alunos, a robo´tica e´ uma
excelente ferramenta para exercitar a criatividade, estudar e praticar
conceitos relacionados a diferentes disciplinas.
Existem diferentes kits de robo´tica que podem ser usados para
tal atividade. Entretanto, o kit Lego Mindstorm (BAGNALL, 2002) se
destaca, tanto por sua caracter´ıstica lu´dica, por se tratar de pec¸as lego
conecta´veis umas as outras, como por permitir construir diferentes tipos
de roboˆs ou equipamentos automatizados, como por exemplo, fa´bricas,
indu´strias, etc., dependendo do problema em questa˜o e da criatividade
dos alunos.
Os kits de robo´tica tem se destacado como ferramenta para a
motivac¸a˜o de estudantes nas mais diversas a´reas das cieˆncias para au-
xiliar professores a reforc¸ar conceitos das disciplinas. Por exemplo, o
professor da disciplina de f´ısica poderia usar os roboˆs para demons-
trar na pra´tica os efeitos de cinema´tica, dinaˆmica, ine´rcia, movimento
retil´ıneos, etc. O professor pode propor desafios para os alunos e es-
tes constru´ırem desde simples roboˆs ate´ roboˆs mais complexos com um
maior nu´mero de pec¸as e componentes.
A complexidade teo´rico/pra´tica, inerentes a robo´tica, depende
do grau de explorac¸a˜o que proporcionara´ uma visa˜o de aprendizagem
significativa para o aluno, fazendo com que o ensino da robo´tica deˆ
oportunidade de viveˆncia direta atrave´s de simulac¸o˜es na construc¸a˜o de
um dispositivo. Por outro lado, a dinaˆmica do trabalho com robo´tica
cria condic¸o˜es de contextualizac¸a˜o e discussa˜o diversificada, que con-
duzem o professor e o aluno a uma interac¸a˜o com projeto/conteu´do
pedago´gico/aprendizagem significativa.
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1.1 OBJETIVOS
Nesta sec¸a˜o sera˜o descritos os objetivos gerais e os objetivos es-
pec´ıficos deste trabalho.
1.1.1 Objetivo Geral
Aplicar e avaliar a utilizac¸a˜o da robo´tica educacional com a finali-
dade de facilitar a transmissa˜o do conhecimento por parte do professor,
afim de que suas aulas se tornem mais interativas, criativas e atrativas.
1.1.2 Objetivos Espec´ıficos
• Estudar sobre tecnologias educacionais com robo´tica educacional
e dispositivos mo´veis;
• Estudar sobre a aplicac¸a˜o da robo´tica nas disciplinas do ensino
fundamental;
• Estudar sobre as plataformas de desenvolvimento do aplicativo
(Java e Android);
• Elaborar a proposta de atividades com os roboˆs para um grupo
de alunos;
• Desenvolver o aplicativo para android e exporta´-lo para o tablet;
• Promover a montagem do roboˆ de acordo com as necessidades
das atividades;
• Executar as atividades com as crianc¸as atrave´s dos roboˆs;
• Analisar os resultados obtidos e fazer as comparac¸o˜es entre os
grupos.
1.2 PROBLEMA´TICA
Faltam tecnologias em sala de aula
Os me´todos de ensino da educac¸a˜o ba´sica sa˜o, por muitas vezes,
fracos ou ate´ mesmo ultrapassados para a realidade atual. Por exemplo,
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os principais me´todos existentes atualmente sa˜o: o Me´todo Montessori-
ano (de Maria Montessori), o Me´todo Construtivista (de Jean Piaget),
o Me´todo Sociointeracionista (de Lev Vygotsky), o Me´todo Pragma-
tista ou Instrumentalista (de John Dewey) e o Me´todo Tradicional ou
Conteudista (FOLHA DE SA˜O PAULO, 2013).
Este u´ltimo me´todo era muito utilizado nas de´cadas de 60 e 70,
o qual via o professor apenas como um transmissor da cultura. Para
o aluno restava apenas a absorc¸a˜o de uma grande quantidade de in-
formac¸o˜es, sem questionamentos e sem levar em considerac¸a˜o seu co-
nhecimento pre´vio. As aulas eram rigorosas, silenciosas e preservavam
a imitac¸a˜o, repetic¸a˜o e obedieˆncia. Nenhum tipo de recurso para o en-
sino era utilizado, como por exemplo, aulas expositivas e/ou pra´ticas,
v´ıdeos, semina´rios ou recursos tecnolo´gicos (HOEHNKE; KOCH; LUTZ,
2005).
Atualmente, este me´todo tem retornado a`s salas de aulas, pore´m
um pouco menos rigoroso. Os professores ainda prezam por aulas onde,
eles sa˜o considerados detentores do conhecimento e muitos ainda sentem
receio em inovar suas aulas com a utilizac¸a˜o de recursos tecnolo´gicos,
por exemplo. Fregoneis (2006) apud Relato´rio da National Center for
Education Statistic (2000), mais de 55% dos professores com mais de 3
(treˆs) anos de magiste´rio, na˜o se sentem preparados para utilizar essas
tecnologias em suas pra´ticas de ensino.
Outro problema encontrado, e´ que quando os professores esta˜o
dispostos a trabalhar com as tecnologias, falta o apoio e incentivo do
governo, ou tambe´m a direc¸a˜o do foco escolar da instituic¸a˜o de en-
sino. Muitas escolas, na˜o possuem laborato´rio de informa´tica e as que
possuem, sa˜o utilizadas muitas vezes, como depo´sito.
Portanto, e´ n´ıtido que a educac¸a˜o ba´sica atualmente tem exigido
novos recursos, novas metodologias ensino, necessita-se de mais pra´tica,
mais interac¸a˜o na relac¸a˜o professor X aluno e, na relac¸a˜o aluno X tec-
nologia. Falta a integrac¸a˜o das tecnologias nas salas de aula.
Falta motivac¸a˜o dos atores envolvidos
Os alunos do ensino fundamental ficam desmotivados em estudar
conteu´dos de certas disciplinas, como por exemplo, matema´tica, f´ısica,
geografia, entre outras, por estas tratarem de temas que sa˜o de dif´ıcil
assimilac¸a˜o.
De acordo com os dados do Censo Escolar - Brasil (2012), o
nu´mero de alunos matriculados na educac¸a˜o ba´sica decresceu aproxi-
madamente 2,2% de 2007 ate´ agora; segundo o Resumo Te´cnico do
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Censo Escolar da Educac¸a˜o Ba´sica 2012, este nu´mero se deve ao fato
da ”acomodac¸a˜o do sistema educacional”, ou seja, a falta de inovac¸a˜o
e modificac¸a˜o dos me´todos de ensino, uma vez que estes teˆm persistido
da mesma maneira por va´rios anos.
A metodologia utilizada pelo professor e´ um dos principais fato-
res relacionados a` reprovac¸a˜o dos alunos; Felicetti (2007) apud Santos e
Etcheverria (2011) afirma que 71,4% dos alunos apontam como a causa
de suas reprovac¸o˜es, o coˆmodo me´todo de ensino de seus professores.
A abordagem teo´rica dos conteu´dos, principalmente daqueles de
dif´ıcil entendimento, deve ser voltada para a compreensa˜o e na˜o para
a memorizac¸a˜o, o professor deve transformar sua aula em algo atra-
tivo, que motive seus alunos. A falta de recursos tecnolo´gicos que
auxiliem os professores tambe´m deve reforc¸ar determinados to´picos
destas disciplinas, tornando-se fatores impactante no processo de en-
sino/aprendizagem (SANTOS; ETCHEVERRIA, 2011).
Os altos ı´ndices de reprovac¸a˜o, baixo nu´mero de frequ¨eˆncia es-
colar, altos nu´meros de desisteˆncia escolar, sa˜o alguns dos exemplos
que a falta de motivac¸a˜o conjunta em sala de aula pode proporcionar
(SANTOS; ETCHEVERRIA, 2011).
Neste trabalho sera˜o aplicadas as tecnologias, mais especifica-
mente a robo´tica, na sala de aula analisando a motivac¸a˜o e interesse
por parte dos alunos nas aulas.
1.3 JUSTIFICATIVA E MOTIVAC¸A˜O
A utilizac¸a˜o da robo´tica comec¸ou no in´ıcio do se´culo XX, com
a necessidade do aumento da produtividade e melhoria na qualidade
dos produtos. Percebendo-se que a robo´tica era uma ferramenta com
vasta utilidade e que poderia ser utilizada para outros tipos de tarefas
ale´m daqueles pre´-determinados, sua utilizac¸a˜o ultrapassou os muros da
indu´stria e adentrou na pol´ıcia, justic¸a, hospitais, seguranc¸a, educac¸a˜o,
entre outros (LIMA et al., 2012).
Na educac¸a˜o, os benef´ıcios da utilizac¸a˜o da robo´tica sa˜o muitos
como, por exemplo, melhoria na qualidade da aprendizagem e novas
metodologias participativas (TORCATO, 2012). Para os alunos, e´ uma
excelente ferramenta para exercitar a criatividade, estudar e praticar
conceitos relacionados a diferentes disciplinas, ela pode ser usada como
ferramenta dida´tica para auxiliar professores em diferentes conteu´dos
dependendo da disciplina a ser ensinada.
Considerada como uma ferramenta multidisciplinar pode-se dizer
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que os roboˆs limitam-se a` imaginac¸a˜o e criatividade de quem o esta´
montando.
E´ poss´ıvel criar diferentes modelos de acordo com as exigeˆncia
e necessidades da atividade a ser desenvolvida. Por exemplo, caso um
professor de f´ısica esteja trabalhando o conceito de velocidade escalar
me´dia, poderia utilizar o roboˆ para comprovar sua teoria da seguinte
maneira: seriam dispostas no cha˜o da sala linhas pretas, os alunos
deveriam montar e programar o roboˆ para que o mesmo ande sobre
essa linha e apo´s calcular a relac¸a˜o de tempo X distaˆncia percorrida
(SILVA et al., 2008).
Outro exemplo da utilizac¸a˜o dos roboˆs na sala de aula e´ referente
ao conceito de adic¸a˜o e subtrac¸a˜o na matema´tica; os alunos poderiam
programar o roboˆ para que o mesmo deˆ as respostas corretas, a partir
de um quadro com va´rias operac¸o˜es (SILVA et al., 2008).
Desta maneira o presente trabalho, propo˜e atividades na a´rea da
educac¸a˜o ambiental para crianc¸as do ensino fundamental (entre 8(oito)
e 10 (dez) anos), de forma que as crianc¸as movimentem o roboˆ ate´ o
lixo espalhado pela sala e carreguem ate´ a lata de lixo correspondente,
de acordo com a separac¸a˜o adequada.
1.4 METODOLOGIA
Este trabalho e´ uma pesquisa tecnolo´gica que visa a` aplicac¸a˜o
de atividades utilizando a robo´tica na educac¸a˜o ba´sica, atrave´s de um
aplicativo em dispositivo mo´vel.
Apo´s a etapa de estudo sobre o conceito de robo´tica e sua apli-
cac¸a˜o no ambiente escolar, foram propostas atividades para os atores
envolvidos.
O processo foi dividido em treˆs etapas: na primeira etapa foi ana-
lisado o me´todo tradicional de ensino da professora regente da turma;
na segunda etapa, foi aplicada a mesma atividade da professora, pore´m
com aux´ılio de ferramentas tecnolo´gicas, ou seja, as crianc¸as possu´ıam
conhecimento pre´vio; ja´ na terceira etapa, foi aplicada a mesma ati-
vidade, tambe´m com aux´ılio das ferramentas tecnolo´gicas, pore´m as
crianc¸as na˜o possu´ıam conhecimento pre´vio.
Os alunos foram escolhidos aleatoriamente em sala de aula, na
faixa eta´ria de 8 (oito) a 10 (dez) anos.
Os atores da primeira e segunda etapa das atividades sa˜o es-
tudantes da Escola de Educac¸a˜o Ba´sica Castro Alves, localizada na
Avenida XV de Novembro, no 1645, os atores selecionados para a ter-
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ceira etapa das atividades sa˜o estudantes da Escola de Educac¸a˜o Ba´sica
Professora Isabel Flores Hu¨bbe, localizada na Rua Laudelino Ina´cio dos
Santos, no 77, ambas no munic´ıpio de Ararangua´-SC.
Feito o reconhecimento do local, das necessidades das crianc¸as
e da careˆncia de recursos em sala de aula, passou-se para a etapa de
montagem do roboˆ levando em considerac¸a˜o os resultados da ana´lise
anterior.
A primeira etapa foi considerada apenas como ana´lise do me´todo
tradicional de ensino adotada pela professora regente da turma, a qual
utilizou seus pro´prios recursos para a aplicac¸a˜o da atividade.
Na segunda etapa foi aplicada a mesma atividade, pore´m com
aux´ılio de ferramentas tecnolo´gicas educativas e dispositivos mo´veis. As
crianc¸as ja´ possu´ıam conhecimento pre´vio sobre o assunto, transmitido
pela professora.
E por fim na terceira etapa, a mesma atividade foi aplicada com
um grupo de atores diferentes que na˜o possu´ıam conhecimento sobre o
assunto. Foram utilizadas as mesmas ferramentas tecnolo´gicas e dispo-
sitivos mo´veis.
1.5 ORGANIZAC¸A˜O DO TRABALHO
Este trabalho, ale´m da presente introduc¸a˜o, esta´ organizado em
mais 6 (seis) cap´ıtulos, os quais abordam os seguintes conteu´dos:
O Cap´ıtulo 2 descreve as tecnologias utilizadas na educac¸a˜o,
como a robo´tica, a robo´tica educacional e os dispositivos mo´veis, apon-
tando as principais vantagens e desvantagens encontradas nestes recur-
sos de ensino; tambe´m descreve a histo´ria da educac¸a˜o fundamental e
da educac¸a˜o ambiental, apresentando modelos de planos de ensino que
utilizam a robo´tica em sala de aula.
O Cap´ıtulo 3 descreve o aplicativo utilizado nas atividades,
desenvolvido em linguagem de programac¸a˜o Java para sistema opera-
cional Android; ale´m dos ambientes de cliente e servidor utilizados.
Tambe´m sera˜o explicados, separadamente, o hardware e software utili-
zados no decorrer das atividades.
O Cap´ıtulo 4 descreve o local onde a atividade foi aplicado e os
atores envolvidos; descreve tambe´m os planos de atividades utilizados
levando em considerac¸a˜o cada me´todo de ensino trabalhado, ale´m de
detalhar as 2 (duas) atividades desenvolvidas no decorrer da aplicac¸a˜o.
O Cap´ıtulo 5 descreve uma ana´lise dos resultados obtidos por
meio da realizac¸a˜o das atividades, as quais foram divididas em 3 (treˆs)
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etapa: primeiramente analisando o me´todo tradicional de ensino, se-
guido do me´todo tradicional auxiliado pela robo´tica e por fim, um
me´todo de ensino aplicado com roboˆs.
O Cap´ıtulo 6 apresenta as considerac¸o˜es finais e algumas pro-
postas para trabalhos futuros.
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2 FUNDAMENTAC¸A˜O TEO´RICA
Este cap´ıtulo descreve as tecnologias utilizadas na educac¸a˜o,
como a robo´tica, a robo´tica educacional e os dispositivos mo´veis, apon-
tando as principais vantagens e desvantagens encontradas nestes recur-
sos de ensino; tambe´m descreve a histo´ria da educac¸a˜o fundamental e
da educac¸a˜o ambiental, apresentando modelos de planos de ensino que
utilizam a robo´tica em sala de aula.
2.1 TECNOLOGIAS EDUCACIONAIS
Existem muitas tecnologias que podem ser utilizadas na apren-
dizagem dos alunos, por exemplo tablet, computadores pessoais, note-
books e ate´ seus pro´prios celulares (HERRINGTON et al., 2009).
Nas pro´ximas sec¸o˜es sa˜o descritas as tecnologias utilizadas para
a aplicac¸a˜o do projeto, sa˜o elas: a robo´tica e os dispositivos mo´veis.
2.1.1 Robo´tica
Alguns autores mencionam que os primeiros registros sobre roboˆs
podem ter ocorrido no ano de 270 Antes de Cristo (AC) pelo engenheiro
grego Ctesibius (310 - 250 AC). Esses registros teriam sido os relo´gios
de a´gua apresentados na figura 1 (PIRES, 2002; SANTOS, 2013).
Figura 1 – Relo´gio de a´gua.
Extra´ıdo de: (PIRES, 2002)
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O relo´gio de a´gua era, na verdade, uma bo´ia que subia quando
a a´gua enchia determinado recipiente; a bo´ia estava unida por uma
vareta que movimentava uma engrenagem, fazendo assim com que de-
terminado ponteiro andasse numa escala de um a doze (PIRES, 2002;
AMARAL et al., 2003).
O termo Roboˆ deriva do tcheco “robota” e significa trabalho es-
cravo, forc¸ado, mono´tono. Ele foi originalmente criado em 1921 pelo
escritor e filo´sofo tcheco Karel Capek (1890-1938) em seu famoso livro
de romance “R.U.R.” (Roboˆs Universais de Rossum) apresentado na
figura 2 (SOUZA, 2005; PIRES, 2002; SANTOS, 2013).
Figura 2 – Roboˆ produzido por Karel Capek.
Extra´ıdo de: (SOUZA, 2005)
Segundo Pires (2002), os roboˆs de Capek eram ma´quinas in-
cansa´veis de trabalho, com aspecto muito parecido com o humano e
que faziam refereˆncia a` subordinados que rebelavam-se com os seres
humanos (ROMANO; DUTRA, 2002).
Pore´m, este termo so´ tornou-se popularmente conhecido na de´-
cada de 40 (mais especificamente no ano de 1939) por meio do escritor
americano Issac Asimov (1920-1992) a partir de sua obra intitulada
“Runaroud” na qual robo´tica era considerada o uso e estudo dos roboˆs.
A partir desta obra, o termo passou a ser adotado pela comunidade
cient´ıfica. Em 1950, esse conto foi compilado originando o livro “I
Robot” e mais tarde (em 2004) retratado no cinema (ROMANO; DUTRA,
2002; SOUZA, 2005; SANTOS, 2013).
Foi nesta obra, que Asimov retratou as 3 (treˆs) Leis Ba´sicas da
Robo´tica:
1. Um roboˆ na˜o pode fazer mal a um ser humano e nem consen-
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tir, permanecendo inoperante que um ser humano se exponha a
situac¸a˜o de perigo (ROMANO; DUTRA, 2002);
2. Um roboˆ deve obedecer sempre a`s ordens de seres humanos, ex-
ceto em circunstaˆncias em que estas ordens entrem em conflito
com a 1a lei (ROMANO; DUTRA, 2002);
3. Um roboˆ deve proteger a sua pro´pria existeˆncia, exceto em cir-
cunstaˆncias que entrem em conflito com a 1a e 2a leis (ROMANO;
DUTRA, 2002).
Foi aproximadamente no in´ıcio do se´culo XX que, iniciou-se a
construc¸a˜o de roboˆs, exclusivamente, para a indu´stria, devido a` neces-
sidade do aumento na produtividade e na melhoria da qualidade dos
produtos (LIMA et al., 2012) apud (MALIUK, 2009). O primeiro roboˆ
industrial moderno foi o “UNIMATE” apresentado na figura 3, pro-
duzido em 1961 por George Devol e Joe Engelberger para a empresa
americana “Unimattion Inc.” (1952-1962).
Figura 3 – Primeiro roboˆ industrial UNIMATE.
Extra´ıdo de: (ARAUJO, 2011)
Nos anos 50 e 60, grac¸as ao UNIMATE (considerada a 1a patente
de roboˆ industrial) e estudos na a´rea, aumentou-se a produc¸a˜o de roboˆs
controlados por computador. Com esses roboˆs e´ poss´ıvel movimentar
materiais, pec¸as, dispositivos ou qualquer outro tipo de objeto atrave´s
de programas para a execuc¸a˜o de diversas tarefas, sempre respeitando
determinados limites (LIMA et al., 2012; ARAUJO, 2011).
A robo´tica e´ considerada a cieˆncia que estuda a montagem e
programac¸a˜o de roboˆs; eles sa˜o dispositivos autoˆnomos reprograma´veis
controlados por um software. A construc¸a˜o e programac¸a˜o de um roboˆ
exigem a combinac¸a˜o de conhecimentos de diversas a´reas, o que faz da
robo´tica uma a´rea multidisciplinar (LIEBERKNECHT, 2011).
34
Segundo Souza (2005), pode-se classificar os roboˆs (ou a robo´tica
em si) em 8 (oito) categorias, sa˜o elas:
1. Industriais: a indu´stria que mais utiliza roboˆs na sua linha de
produc¸a˜o e´ a indu´stria de automo´veis; eles sa˜o, normalmente
ma´quinas automatizadas que produzem (as pec¸as) de maneira
mono´tona e repetitiva.
2. Na˜o industriais: os roboˆs na˜o industriais, como o pro´prio nome
ja´ diz, sa˜o aqueles utilizados fora do ambiente industrial, como
por exemplo: os roboˆs dome´sticos, de entreterimento, policiais,
de busca e salvamento, entre outros. Um exemplo, e´ o roboˆ
dome´stico de aspirac¸a˜o Rosie retratado no desenho animado dos
anos 60, Os Jetsons.
3. Medicinais: talvez esta seja a a´rea de maior propulsa˜o para a
utilizac¸a˜o dos roboˆs; eles teˆm facilitado o trabalho de me´dicos e
enfermeiros, fazendo com que estes preocupem-se com suas funci-
onalidades espec´ıficas. Um exemplo disto, e´ o Roboˆ Helpmate da
empresa americana Pyxis Corp, que desloca-se autonomamente
pelos corredores do hospital desviando de objetos e pessoas, trans-
portando refeic¸o˜es, roupas sujas, entre outras.
4. Espaciais: os roboˆs espaciais tem dado um grande aux´ılio para a
cieˆncia na descoberta de novos planetas, novas gala´xias ou quem
sabe ate´ na descoberta de vida em outros planetas; eles frequen-
tam locais de dif´ıcil (ou imposs´ıvel) acesso para os seres huma-
nos. Muitos exemplos de roboˆs espaciais sa˜o conhecidos, como
por exemplo, o Space Shuttle, um brac¸o robo´tico que faz a manu-
tenc¸a˜o de sate´lites na o´rbita da terra e o Mars Rover, que anda
sobre a superf´ıcie de Marte.
5. Humano´ides: apresentam caracter´ısticas humanas, consequente-
mente foram produzidos para interagir com os humanos e para
isso, muitos deles, utilizam-se de te´cnicas de Inteligeˆncia Artifi-
cial (IA). Um exemplo bastante curioso de roboˆs sociais e´ a Posy,
primeira roboˆ do sexo feminino projetada pela empresa Silicon
Graphics Inc (SCI) para exercer o papel de dama de honra em
casamentos.
6. Antropomo´rficos: sa˜o muito parecidos com os roboˆs humano´ides,
pore´m ale´m de imitar os seres humanos, sa˜o capazes de imitar
outros seres da natureza. Portanto sua principal caracter´ıstica e´
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maneira de se deslocarem, ja´ que possuem asas, patas, nadadei-
ras, entre outros membros. Um exemplo bastante conhecido e´ o
ca˜ozinho de estimac¸a˜o Aibo da empresa americana Sony.
7. Virtuais: sa˜o aqueles que interagem com os seres humanos, pore´m
na˜o existem fisicamente, apenas dentro de um computador ou
qualquer outro dispositivo computacional. Eles podem possuir
visa˜o robo´tica e/ou ate´ sistemas acu´sticos para a comunicac¸a˜o.
Os v´ıdeo-games ou roboˆs jogadores tambe´m sa˜o considerados roboˆs
virtuais. Um exemplo bastante conhecido nessa a´rea e´ o Deep
Blue e o X3D roboˆs virtuais jogadores de xadrez.
8. Nano-roboˆs: o prefixo nano vem do grego, significa “ana˜o” e equi-
vale a um bilione´simo de alguma coisa; os nanoroboˆs sa˜o ma´quinas
do tamanho de a´tomos e mole´culas (ou ate´ menores) capazes de
combater guerras, reparar tubulac¸o˜es, prover a regenerac¸a˜o de
tecidos do corpo humano, deter enfermidades, entre outros.
Atualmente, o uso da robo´tica como artefato tecnolo´gicos tem
crescido exponencialmente na medicina, nas indu´strias be´lica, segu-
ranc¸a e entretenimento bem como na educac¸a˜o. Na educac¸a˜o, particu-
larmente, refere-se a` utilizac¸a˜o da robo´tica como ferramenta de ensino,
como um novo me´todo de transmissa˜o do conhecimento, a qual recebe o
nome de Robo´tica Educacional (PIRES, 2002; ARAUJO, 2011; ROMANO;
DUTRA, 2002; SANTOS, 2013).
2.1.1.1 Robo´tica Educacional
Entende-se por robo´tica educacional, a (re) utilizac¸a˜o dos concei-
tos de robo´tica industrial, em um ambiente de aprendizagem que tem
como principal objetivo “promover o estudo de conceitos multidiscipli-
nares, como f´ısica, matema´tica, geografia, portugueˆs, informa´tica, entre
outros” (TORCATO, 2012; SANTOS, 2013). Segundo Ju´nior, Vasques e
Francisco (2010)
“a partir do levantamento [...] e da ana´lise das
pesquisas pode-se perceber que este campo de in-
vestigac¸a˜o e´ interdisciplinar, complexo e potente,
considerando as demandas educacionais contem-
poraˆneas”.
A robo´tica educacional tem como objetivo principal tornar o
aprendizado mais significativo, pois mobiliza, atrave´s de seu uso pe-
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dago´gico, diferentes tipos de conhecimentos e competeˆncias. Para Ra-
gazzi (2007), a robo´tica educacional tem como objetivo “levar os alunos
a descobrir o funcionamento da tecnologia de uma maneira divertida”,
desta forma, a robo´tica pode tambe´m discutir o conhecimento acumu-
lado e contribuir para que os alunos possam “utilizar, dominar e desen-
volver o pensamento cr´ıtico” (RAGAZZI, 2007; SANTOS, 2013). Segundo
Menezes e Santos (2002), a robo´tica educacional e´ o:
“Termo utilizado para caracterizar ambientes de
aprendizagem que reu´nem [...] kits de montagem
compostos por pec¸as diversas, motores e senso-
res controla´veis por computador [...] que per-
mitam programar de alguma forma o funciona-
mento dos modelos montados”.
Eles ainda complementam que nos ambientes destinados a` robo´-
tica educacional, os sujeitos devem construir sistemas compostos por
programas que os controlam para realizar uma determinada atividade
(MENEZES; SANTOS, 2002).
Segundo Castilho (2002) apud Silva et al. (2008), os registros
sobre a histo´ria da robo´tica com foco na educac¸a˜o sa˜o poucos, quase
raros. Estes registros comec¸aram com o matema´tico Seymour Papert
apo´s sua sa´ıda do Centro de Epistemologia Gene´tica de Genebra, para
ingressar no Laborato´rio de Inteligeˆncia Artificial do Instituto de Tec-
nologia de Massachusetts (MIT), em 1964 e, a partir de enta˜o se iniciam
seus trabalhos com robo´tica voltada para a educac¸a˜o (CASTILHO, 2002)
apud (LIEBERKNECHT, 2011) (SILVA et al., 2008; SANTOS, 2013).
Seymour via o computador como um recurso que possibilitasse
atrair a atenc¸a˜o das crianc¸as “e isso facilitaria o processo de apren-
dizagem” (AZEVEDO; AGLAe´; PITTA, 2010). Ale´m disso, um de seus
trabalhos mais conhecidos foi a criac¸a˜o da tartaruga controlada em
LOGO (“uma linguagem de programac¸a˜o de fa´cil assimilac¸a˜o, a qual
serve para a comunicac¸a˜o do homem com o computador”) (LIEBERK-
NECHT, 2011; AZEVEDO; AGLAe´; PITTA, 2010).
Segundo Conchinha (2011), a robo´tica educacional surgiu a par-
tir das dificuldades em despertar nos alunos a atenc¸a˜o devida pelos
conteu´dos escolares tradicionais, ale´m da necessidade de criar um am-
biente que “[...] valorize a aprendizagem e desafie as habilidades [...]”
de forma cont´ınua (CONCHINHA, 2011; SANTOS, 2013). Para Fagun-
des et al. (2005), a utilizac¸a˜o da robo´tica na sala de aula direciona os
alunos a` atividades que “privilegiam o aspecto investigativo que surge
do interesse [...] dos alunos”, ale´m de favorecer a autonomia dos mes-
mos numa situac¸a˜o onde esses interesses sa˜o ferramentas no processo
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de aprendizagem. Desta forma, pode-se afirmar que os benef´ıcios pro-
porcionados pela utilizac¸a˜o da robo´tica em sala de aula, sa˜o garantir
que o educando seja capaz de se auto-avaliar.
Muitos autores apontam diversas vantagens na utilizac¸a˜o da ro-
bo´tica no meio educacional. Gomes (2007) apud Guedes e Kerber
(2011) afirma que ela e´ capaz de:
• Transformar a aprendizagem do aluno em algo motivador;
• Permitir testar em um equipamento f´ısico o que os estudantes
aprenderam;
• Ajudar a superar as limitac¸o˜es de comunicac¸a˜o;
• Desenvolver o racioc´ınio e a lo´gica nos alunos;
• Favorecer a interdisciplinariedade.
Percebe-se que, apesar de todos os projetos e estudos, a Robo´tica
Educacional, ainda e´ pouco discutida no cena´rio acadeˆmico brasileiro.
Para Ragazzi (2007), o nu´mero destas pesquisas tem aumentado gra-
dativamente com o passar dos anos, tanto na rede pu´blica, quanto na
rede privada do Brasil; as escolas “esta˜o descobrindo que a utilizac¸a˜o
da robo´tica pode ser simples e muito interessante para alunos de todas
as idades”.
Por ser uma a´rea que desperta bastante curiosidade, a robo´tica
pode ser usada como ferramenta dida´tica para auxiliar professores em
diferentes conteu´dos. Para os alunos, a robo´tica e´ uma excelente fer-
ramenta para exercitar a criatividade, praticar conceitos relacionados
a diferentes disciplinas ale´m de, principalmente, estimular o interesse e
participac¸a˜o dos alunos para as aulas do ensino tradicional.
Ale´m disso, os roboˆs tambe´m ja´ foram produzidos como kits
educacionais, como e´ o caso do Kit Vex, Brink Mobil, o Robokit, e o
Combo 8 elaborado para o ensino de robo´tica em escolas (pu´blicas e/ou
privadas) desde o ensino fundamental ate´ o ensino superior.
Os estudantes programam atrave´s do software Modelix System,
que na˜o exige conhecimento em linguagens de programac¸a˜o. Ale´m de
inserir os alunos no mundo da tecnologia, o Combo 8, tambe´m possi-
bilita ao professor abordar temas mais complexos e abstratos da grade
curricular, facilitando, assim, o aprendizado dos alunos (LIEBERKNE-
CHT, 2011; BRUM, 2011; SANTOS, 2013).
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2.1.2 Dispositivos Mo´veis
Pesquisas recentes revelam que o nu´mero de dispositivos mo´veis
(DM) no Brasil e´ maior que o nu´mero de habitantes; se tomarmos por
base somente aparelhos celulares, o nu´mero desses dispositivos ultra-
passa os 268 milho˜es, enquanto a populac¸a˜o soma aproximadamente
201 milho˜es de habitantes (IBGE, 2013).
Um dispositivo mo´vel e´ um dispositivo computacional baseado
em sistemas computacionais distribu´ıdos, com caracter´ısticas semelhan-
tes aos computadores tradicionais, ale´m disso, possui tamanho com-
pat´ıvel para ser transportado no bolso; essa tecnologia surgiu por volta
dos anos 90, mas naquela e´poca “eram utilizadas apenas como recursos
de agendas eletroˆnicas e calculadoras” (JUNIOR; COUTINHO; ALEXAN-
DRE, 2006).
Nestes sistemas distribu´ıdos ha´ uma intercomunicac¸a˜o por redes
sem fio, permitindo a mobilidade desses aparelhos (Adelstein et. al.,
(S.D.)) apud (CIRILO, 2011). A unia˜o da mobilidade com os dispositivos
computacionais em questa˜o, faz surgir o conceito de computac¸a˜o mo´vel,
representado na figura 4 a seguir:
Figura 4 – Princ´ıpios da Computac¸a˜o Mo´vel.
Extra´ıdo de: (SILVA, 2013)
De uns anos para ca´, os DM comec¸aram a evoluir para a Handheld
Computing, aparelhos que cabem na palma da ma˜o, como smartphones,
PDAs (Personal Digital Assistant), entre outros.
Com o grande poder de processamento dos dispositivos, essa
evoluc¸a˜o propiciou o surgimento de novos caminhos para a utilizac¸a˜o
destes dispositivos, como por exemplo na educac¸a˜o (MARc¸AL; ANDRADE;
RIOS, 2005).
Para Marc¸al, Andrade e Rios (2005), os dispositivos mo´veis utili-
zados como ferramenta dida´tica, “fornecem um novo e motivador para-
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digma de interac¸a˜o”, principalmente para as crianc¸as. Esta interac¸a˜o,
quando usada para facilitar e/ou proporcionar um melhor acesso a`
informac¸a˜o em programas de ensino, e´ denominada Mobile Learning
ou M-Learning (PELISSOLI; LOYOLA, 2004) apud (JUNIOR; COUTI-
NHO; ALEXANDRE, 2006). As principais vantagens deste sistema para
a educac¸a˜o sa˜o inu´meras e descritas por Junior, Coutinho e Alexandre
(2006), quando pensadas na,
“[...] possibilidade de portabilidade onde os alu-
nos podem aceder as informac¸o˜es [...] em todas
as partes da escola, com rapidez e facilidade, per-
mitindo tambe´m a interac¸a˜o direta com o profes-
sor, que pode estar enviando os conteu´dos e se
comunicando em tempo real”.
Moura (2010), aponta como vantagens da utilizac¸a˜o dessas fer-
ramentas em sala de aula, a flexibilidade de tempo e lugar em que a
transmissa˜o do conhecimento ocorre, que elas propiciam o surgimento
de relac¸o˜es entre alunos com dificuldades de interac¸a˜o social e, tornam
as aulas mais atrativas para os alunos.
Na opinia˜o de Rinaldi (2011), a maioria dos dispositivos atual-
mente na˜o possuem um lado pedago´gico e quando possuem, os profes-
sores “ficam mais centrados na novidade tecnolo´gica do que nas trocas
que estas ferramentas podem gerar no modelo pedago´gico”.
O uso de forma inadequada dos DM no meio escolar pode ge-
rar consequencias negativas para a aprendizagem do aluno, como por
exemplo, essas ferramentas podem tornar-se mais atrativas do que a
aula, ocasionando na distrac¸a˜o do aluno, ale´m de gerar comportamen-
tos intolera´veis por parte do mesmo (MOURA, 2010).
A criac¸a˜o e o desenvolvimento de objetos de aprendizagem e/ou
aplicativos educacionais para dispositivos mo´veis ainda e´ pequena no
Brasil, e´ um assunto pouco explorado e com inu´meros obsta´culos. Po-
re´m, percebe-se que com o avanc¸o da tecnologia, o caminho para a
inovac¸a˜o dos dispositivos mo´veis e´ bastante promissor e com grandes
chances de expansa˜o (OLIVEIRA; MEDINA, 2010).
Ale´m disso, existem diversas outras tecnologias educacionais uti-
lizadas no desenvolvimento das disciplinas escolar, como por exemplo
games, Ambientes Virtuais de Aprendizagem (AVA), pore´m este tra-
balho sera´ focado na robo´tica.
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2.2 OS ME´TODOS DE ENSINO
Os principais me´todos de ensino existentes sa˜o:
• me´todo Pragmatista ou Instrumentalista (de John Dewey / 1859-
1952): esta´ voltado para as teorias lo´gicas e precisas de conceitos,
considerando “primeiramente como o pensamento funciona na
determinac¸a˜o experimental de suas consequ¨eˆncias futuras” (KI-
NOUCHI, 2007; SANTOS, 2013).
• me´todo Montessoriano (de Maria Montessori / 1870-1952): possui
treˆs princ´ıpios ba´sicos: a liberdade, a atividade e a individuali-
dade, na qual a crianc¸a deve sentir-se a vontade no ambiente de
ensino, deve sentir-se livre e aprender de acordo com seu indivi-
dual (FARIA et al., 2012; SANTOS, 2013).
• me´todo Construtivista (de Jean Piaget / 1896-1980): o conhe-
cimento na˜o e´ transmitido, na˜o e´ algo pronto; o aluno participa
do processo de construc¸a˜o do seu pro´prio conhecimento atrave´s
da pra´tica, como experimentac¸a˜o, du´vida, desenvolvimento do
racioc´ınio, entre outras (MATTEI, 2011; SANTOS, 2013).
• me´todo Sociointeracionista (de Lev Vygotsky / 1896-1934): o
processo de aquisic¸a˜o do conhecimento e´ interno, ativo e inter-
pessoal, ele provem da pra´tica social e coletiva do aluno (NEVES;
DAMIANI, 2006; SANTOS, 2013).
• me´todo da Educac¸a˜o Libertadora (de Paulo Freire / 1921-1997):
condiz com a Educac¸a˜o de Jovens e Adultos (EJA); o processo
de ensino esta´ centrado na mediac¸a˜o entre professor-aluno; como
nesta metodologia os alunos sa˜o adultos, quando chegam em sala
de aula acreditam que na˜o possuem conhecimento, ja´ que na˜o
cumpriram seu per´ıodo escolar e cabe ao professor mostra´-los que
seu conhecimento esta´ apenas desorganizado (FEITOSA, 1999; FA-
RIA, 2009).
• me´todo Tradicional ou Conteudista: o aluno na˜o pode questio-
nar os ensinamentos de seu professor, cabe a ele apenas ouvir,
esquecendo tudo o que havia aprendido anteriormente; para o
professor fica a tarefa de transmitir o conhecimento atrave´s da re-
petic¸a˜o, memorizac¸a˜o, imitac¸a˜o, entre outras (HOEHNKE; KOCH;
LUTZ, 2005; SANTOS, 2013).
41
Este u´ltimo me´todo foi muito utilizado na de´cada de 60 e 70,
pore´m com o passar dos anos comec¸ou a ser considerado ultrapassado
e foi extinto das salas de aula. Contudo, o me´todo tradicional de ensino
tem entrado em vigor novamente nos u´ltimo anos, pois algumas escolas
ainda o consideram como a melhor forma de aprendizado para o aluno.
(HOEHNKE; KOCH; LUTZ, 2005)
Uma porcentagem de escolas (e tambe´m autores) consideram o
me´todo tradicional atrasado a realidade do aluno, com aulas desmoti-
vadas e principalmente sem um foco espec´ıfico. Os conteu´dos precisam
ser transmitidos aos alunos de maneira inovadora, motivadora, relaci-
onando a disciplina com atividades do dia-a-dia do mesmo. Os alunos
precisam deixar de ser passivos e devem tornar-se ativos e participa-
tivos, os professores precisam mais que passar conteu´do, precisam ser
uma ponte que leve o aluno ao conhecimento (SANTOS, 2013).
Ha´ va´rias formas de transformar esses me´todos educativos mo-
no´tonos, em aulas que valorizem o aluno e seu conhecimento, como por
exemplo jogos, feiras de cieˆncias, apresentac¸o˜es teatrais, ou qualquer
outra atividade que fuja da rotina escolar dos alunos.
Uma ferramenta educativa bastante interessante e muito falada
atualmente sa˜o as Tecnologias da Informac¸a˜o e Comunicac¸a˜o (TICs).
Para Mattei (2011), o uso adequado destas tecnologias oportuniza o
desenvolvimento e a organizac¸a˜o na construc¸a˜o do pensamento, bem
como, desperta o interesse e a curiosidade dos alunos.
Para Pelgrum (2001) apud Fregoneis (2006), esse processo de
adaptac¸a˜o das TICs no ambiente escolar e´ “um processo lento e, so-
bretudo, com resultados poucos satisfato´rios”, na˜o somente no Brasil,
mas em outros pa´ıses tambe´m. Outros autores tambe´m confirmam o
fato do uso de tecnologias no contexto educacional as quais sa˜o conheci-
das por perife´ricos (data-show, retroprojetores, entre outros) e tambe´m
por dispositivos mo´veis,como mencionado na sec¸a˜o 2.1.2, onde os mais
conhecidos sa˜o: “PDA, Handheld, Palmtop ou Pocket PC” (JUNIOR;
COUTINHO; ALEXANDRE, 2006).
De acordo com o Relato´rio da National Center for Education
Statistic (2000) apud Fregoneis (2006), mais de 55% dos professores
com mais de 3 (treˆs) anos de magiste´rio, na˜o se sentem preparados
para utilizar essas tecnologias em suas pra´ticas de ensino e, que menos
de 15% dos professores dos Estados Unidos, as usam em suas atividades
pedago´gicas. Ale´m disso, afirmam que “na˜o veˆem vantagens educacio-
nais no potencial do computador” (BECKER, 1999; ANGELI, 2004).
Outra pesquisa sobre TICs na educac¸a˜o realizada pelo Comiteˆ
Gestor da Internet no Brasil (CGI.Br), apontou que 88% dos professores
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de escolas pu´blicas possuem computador conectado a internet em suas
resideˆncias e que 79% acessam todos os dias para uso pessoal e mesmo
assim na˜o a exploram em suas pra´ticas pedago´gicas (JIMENEZ, 2013).
Com tanta integrac¸a˜o da informa´tica na educac¸a˜o e a falta de
flueˆncia nas habilidades com essas tecnologias, e´ necessa´rio que, tanto
professores quanto alunos, desenvolvam competeˆncias essenciais para
saber transformar da melhor maneira dados (digitais, neste caso) em
informac¸o˜es u´teis (JIMENEZ, 2013).
Pais (2005) apud Fregoneis (2006) afirma que, “esse e´ um dos
primeiros e maiores desafios emergentes com o uso do computador na
educac¸a˜o”. Almeida (2000) apud Fregoneis (2006) aponta para a
“necessidade de que sejam desenvolvidas novas
atividades de capacitac¸a˜o que permitam aos pro-
fessores atualizarem seus conhecimentos [...], pe-
la necessidade [...] de seu trabalho com as TICs”.
Desta forma, e´ necessa´rio que as escolas modifiquem (ou pelo me-
nos) incorporem a` suas rotinas “mecanismos de gerac¸a˜o e socializac¸a˜o
de conhecimento [...]” (FREGONEIS, 2006).
Wenger (1998) propo˜e uma estrate´gia de Gesta˜o do Conheci-
mento que visa “contribuir o desenvolvimento das interac¸o˜es e com-
partilhamento do conhecimento entre professores” e alunos; esta es-
trate´gia e´ o conceito de Comunidades de Pra´tica: dentro de uma escola,
por exemplo, quanto mais os professores e alunos interagem entre si,
mais acabam por compreender informac¸o˜es que antes pareciam confu-
sas e conflitantes, podendo assim destruir barreiras sociais (FREGONEIS,
2006).
Pode-se dizer por tanto, que e´ preciso rever as pra´ticas de ensino
na educac¸a˜o ba´sica, alertando que e´ nesta fase que o aluno comec¸a a se
desenvolver como cidada˜o.
2.2.1 Planos de Ensino: Utilizac¸a˜o da Robo´tica
Como ja´ mencionado, a robo´tica - assim como a maioria das
ferramentas tecnolo´gicas educacionais, pode (e deve) ser utilizada de
maneira interdisciplinar, valorizando uma aprendizagem mais significa-
tiva e motivadora para o aluno.
Abaixo sa˜o citadas algumas atividades poss´ıveis de serem reali-
zadas com 3 (treˆs) disciplinas escolares, por exemplo, utilizando como
objeto central o roboˆ (SANTOS; POZZEBON; FRIGO, 2013).
• Disciplina de F´ısica:
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Nome da tarefa: Velocidade Escalar Me´dia;
Durac¸a˜o (horas): 2 (duas) aulas de aproximadamente 1 (uma)
hora e 30 (trinta minutos) cada;
Pre´-requisito para executar a atividade: para executar a ativi-
dade: ter conhecimento pre´vio em regra de treˆs simples, uni-
dades de comprimento e de tempo; transformac¸a˜o de unidade e
comprimento e de tempo; ale´m de possuir noc¸o˜es ba´sicas do fun-
cionamento do Lego;
Faixa eta´ria: entre 13 (treze) a 15 (quinze) anos;
Objetivo: Ensinar aos alunos alguns dos principais conceitos de
f´ısica, como: variac¸o˜es de espac¸o e tempo, deslocamento escalar,
velocidade escalar me´dia, transformac¸o˜es de unidade de velocida-
des, ale´m de aprimorar seus conhecimentos com a robo´tica;
Metodologia e instrumento de avaliac¸a˜o:
1. Inicialmente discutir com os alunos os conceitos de espac¸o,
tempo e velocidade;
2. Dividir a turma em equipes, onde cada uma ira´ propor um
modelo de um ve´ıculo com rodas com o Lego;
3. Apo´s a montagem, os alunos devera˜o programar o roboˆ de
acordo com modelo escolhido;
4. Marcar no piso com uma fita adesiva com uma distaˆncia
de 1m (um metro), uma linha reta por onde o roboˆ devera´
andar. Os alunos devem marcar o intervalo de tempo que
o mesmo leva para realizar o deslocamento. Aos poucos,
pode-se aumentar a distaˆncia da fita, e desta forma calcu-
lar as velocidades e mostrar as relac¸o˜es matema´ticas; pode-
se tambe´m pedir aos alunos que confeccionem um gra´fico
tempo X espac¸o;
5. Para a avaliac¸a˜o, colocam-se os alunos em uma situac¸a˜o-
problema estipulando valores para a distaˆncia percorrida
com um tempo pre´-definido;
Resultados Esperados: Espera-se que o aluno consiga assimilar
noc¸o˜es como: variac¸o˜es de espac¸o e tempo, deslocamento escalar,
velocidade escalar me´dia, atrave´s do modelo do roboˆ desenvol-
vido.
• Disciplina de Matema´tica:
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Nome da tarefa: Brincando com as cores;
Durac¸a˜o (horas): aproximadamente 1 (uma) hora e 30 (trinta)
minutos;
Pre´-requisito para executar a atividade: Conhecimento pre´vio
em nu´meros decimais, nas duas principais operac¸o˜es (soma e
subtrac¸a˜o), reconhecimento das cores prima´rias: azul, vermelho,
verde e amarelo;
Faixa eta´ria: entre 6 (seis) a 8 (oito) anos - 1o ao 3o ano do ensino
fundamental;
Objetivo: Ensinar as operac¸o˜es matema´ticas - soma e subtrac¸a˜o
- para os alunos de uma maneira diferente e divertida;
Metodologia e instrumento de avaliac¸a˜o:
1. O primeiro momento e´ realizado para reconhecimento do
local e das necessidades e dificuldades das crianc¸as; deve-se
montar o roboˆ, e pedir que as crianc¸as procurem na sala de
aula uma das quatro cores trabalhadas. O roboˆ reconhece a
cor correta no seu visor;
2. Apo´s essas observac¸o˜es, o roboˆ deve ser remontado para a
atividade espec´ıfica, levando em considerac¸a˜o as dificuldades
das crianc¸as;
3. A atividade consiste em que cada bola corresponde a um
nu´mero (de 1 (um) a 5 (cinco)), por exemplo, a bola verme-
lha corresponde ao nu´mero um e assim por diante;
4. Apo´s o entendimento das crianc¸as, o roboˆ mostra no vi-
sor uma sequeˆncia de contas utilizando apenas as cores, por
exemplo, azul + vermelho (3 + 1); a resposta correta apa-
rece no visor do roboˆ com um sorriso e a resposta errada
com uma carinha triste;
Resultados Esperados: Espera-se que os alunos absorvam com
maior facilidade o conhecimento sobre as duas operac¸o˜es ma-
tema´ticas trabalhadas - soma e subtrac¸a˜o, e que este conheci-
mento seja absorvido de maneira atrativa e motivadora para o
aluno
• Disciplina de Informa´tica:
Nome da tarefa: Lo´gica e Programac¸a˜o;
Durac¸a˜o (horas) 3 (treˆs) horas e 30 (trinta) minutos;
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Pre´-requisito para executar a atividade: ter conhecimento ba´sico
nos principais navegadores para internet; saber utilizar os princi-
pais programas do Windows.
Faixa eta´ria: Curso te´cnico ou Ensino Superior na a´rea de in-
forma´tica;
Objetivo: Estimular o racioc´ınio lo´gico dos alunos, ale´m de in-
centivar o desenvolvimento dos co´digos (programas) que possam
ser utilizados para a resoluc¸a˜o de situac¸a˜o-problema;
Metodologia e instrumento de avaliac¸a˜o:
1. Utilizar o site para leitura dos conceitos;
2. Solicitar aos alunos que construam um modelo de roboˆ;
3. Os alunos devera˜o, primeiramente, desenvolver um co´digo
que fac¸a o roboˆ andar em linha reta;
4. Apo´s, o professor podera´ descrever situac¸o˜es-problema e os
alunos devera˜o desenvolver co´digos que fac¸am com que o
roboˆ solucione o problema.
Resultados Esperados: Espera-se que o aluno entenda conceitos
de programac¸a˜o e que a partir do desenvolvimento dos co´digos
para situac¸o˜es-problema, ele desenvolva o racioc´ınio lo´gico ne-
cessa´rio nesta a´rea.
• Disciplina de Portugueˆs:
Nome da tarefa: Bingo de Palavras;
Durac¸a˜o (horas): 1 (um) per´ıodo de 1 (uma) hora e 30 (trinta)
minutos;
Pre´-requisito para executar a atividade: Conhecer todas as letras
do alfabeto, sabendo diferenciar vogais de consoantes;
Faixa eta´ria: entre 7 (sete) a 10 (dez) anos - 1o a` 3o ano, se´ries
iniciais do ensino fundamental;
Objetivo: Estimular o reconhecimento ra´pido das letras, diferen-
ciando vogais de consoantes;
Metodologia e instrumento de avaliac¸a˜o:
1. Primeiramente, numa roda da conversa, o professor devera´
explicar aos alunos a brincadeira, como ela funcionara´ e seus
objetivos; o professor devera´ mostrar tambe´m o roboˆ, que
ira´ pronunciar um conjunto de letras, previamente progra-
mados;
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2. Logo apo´s, o professor devera´ distribuir a seus alunos as
cartelas do bingo e os gra˜os de feija˜o; ao inve´s de nu´meros, a
cartela contera´ letras mistas (vogais e consoantes) dispostas
aleatoreamente, que sera˜o soletradas pelo roboˆ;
3. Dando in´ıcio ao bingo, o roboˆ pronunciara´ uma letra de cada
vez, e se a crianc¸a tiver esta letra em sua cartela devera´
marcar com o gra˜o de feija˜o;
4. O ganhador e´ a primeira crianc¸a que conseguir preencher
toda a cartela com gra˜os de feija˜o.
5. Para criar n´ıveis de dificuldade, o professor podera´ criar no-
vos tipos de cartelas, como por exemplo, uma cartela com
palavra; ou enta˜o podera´ criar regras para o preenchimento
dela, por exemplo, ganhara´ o aluno que preencher a cartela
somente na horizontal.
Resultados Esperados: Espera-se que ao final da atividade a
crianc¸a tenha condic¸o˜es de ler, interpretar, escrever e diferenciar
as letras (vogais e consoantes).
2.3 RAMOS DA EDUCAC¸A˜O
Nas pro´ximas sec¸o˜es sa˜o descritos os principais conceitos e a
histo´ria de dois ramos da educac¸a˜o, fundamentais para a aplicac¸a˜o do
projeto em sala de aula.
2.3.1 Educac¸a˜o Fundamental
Muitas das experieˆncias dos programas atuais da educac¸a˜o fun-
damental brasileira tiveram origem, principalmente, nos me´todos de
ensino americano. Mas, segundo Branda˜o (1980) suas origens mais re-
motas datam de dois polos: “um na a´rea anglo-saxoˆnica (Inglaterra,
Estados Unidos da Ame´rica, Sue´cia e Dinamarca) e outro na a´rea fran-
cesa”.
Fiorentini e Miorim (2011) apud Santos (2013) afirmam que no
se´culo XVIII, Rousseau (1727 - 1778) considerava uma escola eficien-
temente produtiva, aquela que valorizava “[...] os aspectos biolo´gicos e
psicolo´gicos do aluno em desenvolvimento: [...], o interesse, a esponta-
neidade, a criatividade, [...]”.
A partir do se´culo XIX, o Impe´rio promoveu a gratuidade das
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escolas prima´rias por meio do art. 179, no 32, pore´m sem reconheceˆ-la
como direito. Ate´ 1834, o Impe´rio tinha a responsabilidade de manter
essas escolas (CURY, 1996).
Segundo Cury (1996) as disciplinas do ensino secunda´rio das
escolas da e´poca passaram a ter um ponto de refereˆncia; a criac¸a˜o do
Cole´gio Pedro II, interferiu na metodologia de ensino de outras escolas.
Cury (1996) afirma que,
“As instituic¸o˜es de ensino das prov´ıncias, ofi-
ciais ou na˜o, conquanto na˜o imperativamente,
miravam-se no espelho dos curr´ıculos e ate´ mesmo
dos livros dida´ticos adotados pelo Cole´gio Pedro
II.”
Ale´m disso, foram criados os exames de admissa˜o para o gina´sio
(ensino secunda´rio); estes exames eram uma forma de barrar os estu-
dantes que tinham a intenc¸a˜o de continuar com seus estudos (CURY,
1996; MENEGHETI, 2012).
Em 1996, foi intitulada a Lei no 9.394 que determina as Diretrizes
e Bases da Educac¸a˜o Nacional (LDB). A LDB dispo˜e especificamente
sobre os recursos financeiros utilizados, a formac¸a˜o necessa´ria dos pro-
fessores, ale´m dos princ´ıpios gerais da educac¸a˜o (BRASIL, 2010). O
art. 25 da LDB, diz que os conteu´dos curriculares da educac¸a˜o ba´sica
devera˜o seguir as seguintes diretrizes:
1. A difusa˜o de valores fundamentais ao interesse social, aos direitos
e deveres dos cidada˜os, de respeito ao bem comum e a` ordem
democra´tica;
2. Considerac¸a˜o das condic¸o˜es de escolaridade dos alunos em cada
estabelecimento;
3. Orientac¸a˜o para o trabalho.
Muitas leis e decretos que dispo˜em sobre a educac¸a˜o ba´sica surgi-
ram apo´s esse per´ıodo, como por exemplo, os Paraˆmetros Curriculares
Nacionais (PCN) de 1997, o Referencial Curricular Nacional para a
Educac¸a˜o Infantil (RCN) de 1998, o Conselho Nacional de Educac¸a˜o
(CNE) de 1998, o Plano Nacional da Educac¸a˜o (PNE) de 2010, o Plano
de Desenvolvimento da Educac¸a˜o (PDE), entre muitos outros.
Acerca do processo educativo, pode-se dizer que ele envolve duas
dimenso˜es:
1. Pol´ıtica: encontrada no discurso de pessoas que, possivelmente,
“controlam” a educac¸a˜o (BRANDa˜O, 1980);
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2. Instrumentalizadora: que corresponde a`s necessidades gerais da
sociedade e por muitas vezes, e´ onde os educadores definem suas
pra´ticas de ensino (BRANDa˜O, 1980).
Por outro lado, e´ na dimensa˜o instrumentalizadora, que ha´ fa-
lhas do professor na metodologia de ensino, gerando um ı´ndice de re-
provac¸a˜o elevado, obrigando-o a procurar novos me´todos (ferramentas)
educativos. O aluno tem dificuldades de absorver o que querem lhe en-
sinar e, “na˜o consegue utilizar o conhecimento adquirido, na˜o sabendo
a fundamental importaˆncia” de certas disciplinas para sua vida social
(FIORENTINI; MIORIM, 2011; SANTOS, 2013).
Segundo o Resumo Te´cnico do Censo Escolar da Educac¸a˜o Ba´sica
(BRASIL, 2012), somente 37% dos estudantes na faixa eta´ria entre 6
(seis) e 10 (dez) anos, ou seja, de 1a ao 5o ano estavam matriculados
em alguma instituic¸a˜o de ensino estadual em todo o Brasil, em 2012,
conforme mostra a tabela 1 a seguir:
Tabela 1 – Nu´mero de alunos por esfera administrativa.
Redes de Ensino Porcentagem
Estadual 37%
Federal 0,5%
Municipal 45,9%
Particular 16,5%
Extra´ıdo de: (BRASIL, 2012)
O governo tem criado, a cada ano, diversas formas de incentivar
crianc¸as a entrarem na escola; ale´m disso, e´ preciso procurar alternati-
vas para manteˆ-las interessadas e motivadas no seu dia-a-dia escolar.
Por exemplo, o Art. 80 da LDB diz que,
“O Poder Pu´blico incentivara´ o desenvolvimento
e a veiculac¸a˜o de programas de ensino a distaˆncia,
em todos os n´ıveis e modalidades de ensino, e de
educac¸a˜o continuada.”
Para as instituic¸o˜es privadas sem fins lucrativos, especializadas
somente na educac¸a˜o especial, existem atualmente dois programas de
aux´ılio da Unia˜o: o Programa Dinheiro Direto na Escola - que repassa
para essas escolas aux´ılio financeiro com base no nu´mero de alunos
matriculados - e as Normas de Assisteˆncia Financeira a Programas e
Projetos Educacionais - pelas quais as escolas recebem o aux´ılio finan-
ceiro se seus planos de trabalhos forem aceitos (MEC, 2002).
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Existem inu´meros outros programas do governo para incentivo
a` educac¸a˜o ba´sica, como por exemplo: (MEC, 2013)
1. Programa Nacional do Livro Dida´tico (PNLD);
2. Programa ProInfaˆncia;
3. Fundo de Manutenc¸a˜o e Desenvolvimento da Educac¸a˜o Ba´sica
(Fundeb);
4. Olimp´ıada Brasileira de Matema´tica das Escolas Pu´blicas (Ob-
mep);
5. Olimp´ıada de L´ıngua Portuguesa;
Ale´m disso, existem os programas de avaliac¸a˜o do desempenho
escolar de cada aluno, como e´ o caso do: (MEC, 2013)
1. Exame Nacional do Ensino Me´dio (ENEM);
2. Exame Nacional de Desempenho de Estudantes (Enade);
3. Prova Brasil;
4. Provinha Brasil;
5. I´ndice de Desenvolvimento da Educac¸a˜o Ba´sica (IDEB);
6. Sistema Nacional de Avaliac¸a˜o da Educac¸a˜o Ba´sica (Saeb);
2.3.2 Educac¸a˜o Ambiental
Com o crescente avanc¸o tecnolo´gico e cient´ıfico da sociedade
atual, houve um aumento no interesse populacional por questo˜es ambi-
entais, pelos problemas que o natureza vem sofrendo e pela degradac¸a˜o
ao meio ambiente, que o homem provoca mesmo sem saber (QUADROS,
2007).
A autora ainda cita que a Educac¸a˜o Ambiental (EA) na˜o e´ um
processo somente de aquisic¸a˜o de conhecimento, e´ tambe´m um processo
que,
“visa possibilitar um processo de mudanc¸a de
comportamento e aquisic¸a˜o de novos valores e
conceitos convergentes a`s necessidades do mundo
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atual, com as inter-relac¸o˜es e interdependeˆncias
que se estabelecem entre o ambiente social, cul-
tural, econoˆmico, psicolo´gico, humano.” (QUA-
DROS, 2007)
Segundo Filho (1987) apud Marcatto (2002), o Congresso de Bel-
grado promovido em 1975, pela Organizac¸a˜o das Nac¸o˜es Unidas para a
Educac¸a˜o, Cieˆncia e Cultura (UNESCO) lanc¸a o Programa Internacio-
nal de Educac¸a˜o Ambiental, o qual define a mesma como um processo,
que tem por foco principal:
“[...]formar uma populac¸a˜o mundial consciente
e preocupada com o ambiente e com os proble-
mas que lhe dizem respeito, uma populac¸a˜o que
tenha os conhecimentos, as competeˆncias, [...] e
engajamento que lhe permita trabalhar individu-
almente e coletivamente para resolver os proble-
mas atuais [...]”
Os primeiros registros de degradac¸a˜o ambiental sa˜o antigos, da-
tam aproximadamente na de´cada de 50, e se originaram com os grandes
impactos da Revoluc¸a˜o Industrial (MARCATTO, 2002). Pore´m, o termo
“Educac¸a˜o Ambiental” foi utilizado pela primeira vez no encontro da
Unia˜o Internacional para a Conservac¸a˜o da Natureza (UICN), aproxi-
madamente no ano de 1948 em Paris (BRASIL, 2007).
Foi somente a partir da Confereˆncia de Estocolmo, em 1972 re-
alizada na Sue´cia pela Organizac¸a˜o das Nac¸o˜es Unidas (ONU), que a
Educac¸a˜o Ambiental comec¸ou a ser discutida mundialmente. Nesta
confereˆncia, foi criado o Programa das Nac¸o˜es Unidas para o Meio
Ambiente (PNUMA) (MARCATTO, 2002).
No Brasil, aproximadamente no ano de 1973, iniciou-se o pro-
cesso de institucionalizac¸a˜o da Educac¸a˜o Ambiental com a criac¸a˜o da
Secretaria Especial do Meio Ambiente (SEMA) (BRASIL, 2007).
No aˆmbito legislativo, a determinac¸a˜o da necessidade de incluir
a EA em todos os n´ıveis de ensino, surgiu com a Pol´ıtica Nacional de
Meio Ambiente (PNMA) somente no ano de 1981 (BRASIL, 2007).
No ano de 1992, foi realizado na cidade do Rio de Janeiro/RJ
a Confereˆncia das Nac¸o˜es Unidas sobre o Meio Ambiente e Desenvol-
vimento, nomeada de ECO92. Trazendo representantes de diversos
pa´ıses, a ECO92 discutiu, entre outros assuntos, a interfereˆncia do cres-
cimento econoˆmico nas questo˜es ambientais (MARCATTO, 2002).
Ale´m disso, foi na ECO92 que diversos documentos foram pro-
duzidos; abaixo sa˜o listados os que mais se destacam: (MARCATTO,
2002)
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• Carta da Terra: declara os princ´ıpios da ECO92;
• Agenda 21: plano de ac¸a˜o para a mudanc¸a da sociedade;
• Convenc¸a˜o das Mudanc¸as Clima´ticas: determina a necessidade
de mais estudo na a´rea;
• Convenc¸a˜o da Biodiversidade: estabelece a criac¸a˜o de incentivos
financeiros para que cada estado tenha como cuidar de seu ter-
rito´rio ambiental.
Foi somente em abril de 1999, que foi criada a Lei no 9.795 - Lei
da Educac¸a˜o Ambiental (BRASIL, 1999). Segundo Marcatto (2002), o
Art. 2o da lei determina:
“A educac¸a˜o ambiental e´ um componente essen-
cial e permanente da educac¸a˜o nacional, devendo
estar presente, de forma articulada, em todos os
n´ıveis e modalidades do processo educativo, em
cara´ter formal e na˜o-formal.”
Didaticamente, o cara´ter formal e informal sa˜o caracterizados da
seguinte maneira:
• Educac¸a˜o Formal: Engloba os estudantes no geral, da educac¸a˜o
infantil ate´ o ensino fundamental, me´dio e tambe´m o univer-
sita´rio; ale´m de professores e outros profissionais envolvidos em
cursos de treinamento em Educac¸a˜o Ambiental (MARCATTO, 2002);
• Educac¸a˜o Informal: Engloba todos os segmentos da populac¸a˜o,
por exemplo: grupos de jovens, trabalhadores, pol´ıticos, em-
presa´rios, associac¸o˜es de moradores, dentre outros (MARCATTO,
2002).
A tema´tica EA, em sala de aula, pode envolver diversos assun-
tos, como por exemplo: os 3 R’s (Reduzir, Reutilizar e Reciclar), Co-
leta Seletiva, Decomposic¸a˜o de Materiais, Desmatamento, Efeito Es-
tufa (Aquecimento Global), Poluic¸a˜o das A´guas, Extinc¸a˜o de Espe´cies
de Animais, ale´m de problemas de sau´de humana causados pela ma´
conservac¸a˜o do meio ambiente (BRASIL, 1999).
Por parte do governo, existem alguns projetos de incentivo a`
preservac¸a˜o ambiental.
Vianna e Muhringuer (2001) citam o “Projeto Muda o mundo,
Raimundo!”, o qual engloba aspectos institucionais, pol´ıticos, educacio-
nais e ambientais. Ale´m disso, ha´ aproximadamente cada 3 (treˆs) anos
ocorre a “Conferencia Nacional Infantojuvenil pelo Meio Ambiente”
(CNIJMA) (CNIJMA, 2013).
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2.4 CONSIDERAC¸O˜ES
Considerada como a reutilizac¸a˜o de artefatos industriais, a robo´tica
educacional e´ um instrumento utilizado, atualmente, em quase todas
(sena˜o todas) as a´reas da sociedade para otimizar o trabalho humano,
aumentando a produtividade dos servic¸os.
Apesar de serem bene´ficas, quando bem utilizadas em sala de
aula, as ferramentas educativas, como por exemplo os roboˆs e os dispo-
sitivos mo´veis, na˜o possuem grande aceitac¸a˜o por parte da maioria dos
professores; para eles, muitas vezes, essas ferramentas podem substituir
seu trabalho, o que na˜o e´ verdade, elas existem para complementa´-lo e
ajudar seus alunos no entendimento dos conteu´dos.
A educac¸a˜o hoje esta´ carente desses recursos e os me´todos tradi-
cionais de ensino, adotados por muitos professores ainda, dificultam a
introduc¸a˜o destas ferramentas em sala de aula. Ale´m dos conteu´dos tra-
dicionais (como por exemplo portugueˆs, matema´tica, histo´ria, cieˆncias,
entre outros), os conteu´dos de aˆmbito social trabalhados em sala, tambe´m
merecem o aux´ılio das ferramentas tecnolo´gicas.
Todo assunto trabalho de maneira diferente do convencional cha-
ma a atenc¸a˜o, desta forma, o presente trabalho focou-se na educac¸a˜o
ambiental utilizando recursos tecnolo´gicos para transmissa˜o do conhe-
cimento em diferentes me´todos de ensino.
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3 DESENVOLVIMENTO DO APLICATIVO ANDROID
EXPORTADO PARA O TABLET
Este cap´ıtulo descreve o aplicativo utilizado nas atividades, de-
senvolvido em linguagem de programac¸a˜o Java para sistema opera-
cional Android; ale´m dos ambientes de cliente e servidor utilizados.
Tambe´m sera˜o explicados, separadamente, o hardware e software utili-
zados no decorrer das atividades.
3.1 DISPOSITIVO MO´VEIS (TABLET )
O co´digo desenvolvido para manipular o roboˆ por meio do ta-
blet, foi adaptado do co´digo-fonte desenvolvido no programa Eclipse,
na linguagem de programac¸a˜o Java de Leonardo Fernandes Cherubini,
Ivoney da Silva Borges e Custo´dio Gasta˜o Silva Ju´nior, ambos do Ins-
tituto Federal de Mato Grosso (IFMT).
O programa consiste basicamente em realizar inicialmente uma
conexa˜o via a tecnologia Bluetooth, a qual trabalha com o perfil RF-
COMM (Radio Frequency Communication - Comunicac¸a˜o por Ra´dio
Frequencia) pela qual se comunica com o dispositivo que manipula o
roboˆ (CHERUBINI; BORGES; Ju´NIOR, 2013).
Apo´s localizar e conectar-se com o dispositivo, o co´digo esta´
pronto para receber e enviar dados, do lado cliente para o servidor
e vice-e-versa, os quais sera˜o explicados nas sec¸o˜es 3.1.1 e 3.1.2.
Foram criados boto˜es de comando que fazem o roboˆ andar, como:
“Para Frente”, “Para tra´s”, “Direita”, “Esquerda”. E criado boto˜es
que manipulam as garras do roboˆ para que as mesmas possam abrir
e fechar, ou seja, elas pegam e soltam a bolinha correta; sa˜o eles, os
boto˜es “Soltar” e “Pegar”.
3.1.1 Lado Cliente
Para o lado cliente e´ enviado uma parte do programa, a qual con-
siste nos dados que ficam armazenados no dispositivo, no caso o tablet.
O lado cliente e´ responsa´vel pelo envio dos dados a serem executados
pelo roboˆ.
Os dados sa˜o enviados atrave´s de uma interface gra´fica trans-
ferida inicialmente para o tablet. A interface utilizada e´ mostrada na
figura 5 a seguir:
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Figura 5 – Tela de comando do aplicativo.
Adaptado de: (CHERUBINI; BORGES; Ju´NIOR, 2013)
Os boto˜es da interface quando tocados transmitem informac¸o˜es
ao roboˆ, este por sua vez deve reconhecer as informac¸o˜es e executa´-las.
As func¸o˜es de cada bota˜o sa˜o detalhadas e demonstradas nas figuras 6
a` 12.
O bota˜o “pegar” foi criado para manipular as garras do roboˆ;
sua func¸a˜o e´ agarrar a bolinha correta na atividade, para isso quando
o bota˜o e´ pressionado, as garras fecham em 3 (treˆs) se´ries num aˆngulo
de 20o por vez, conforme a figura 6 a seguir:
Figura 6 – Bota˜o Pegar.
O bota˜o “soltar” foi criado com a finalidade de abrir as garras do
roboˆ ao encontrar as bolinhas; quando o bota˜o e´ pressionado as garras
se abrem num aˆngulo de 60o.
Figura 7 – Bota˜o Soltar.
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O bota˜o “para frente” movimenta o roboˆ (suas rodas) para frente;
dois motores sa˜o utilizados e os mesmos se movimentam quando o bota˜o
e´ acionado, conforme a figura 8 a seguir:
Figura 8 – Bota˜o Para Frente.
O bota˜o “para tra´s” movimenta o roboˆ para tra´s; os mesmos
motores que movimentam o roboˆ para frente, sa˜o movimentados quando
este bota˜o e´ acionado, pore´m logicamente, para o lado inverso, conforme
a figura 9 a seguir:
Figura 9 – Bota˜o Para Tra´s.
O bota˜o “direita” movimenta o roboˆ para o seu lado direito;
utiliza os mesmos dois motores mencionados acima, pore´m quando este
bota˜o e´ pressionado apenas o motor esquerdo e´ movimentado, conforme
a figura 10 a seguir:
Figura 10 – Bota˜o Direita.
O bota˜o “esquerda” movimenta o roboˆ para o seu lado esquerdo;
utiliza os mesmos dois motores, pore´m quando este bota˜o e´ pressionado
apenas o motor direito e´ movimentado, conforme a figura 11 a seguir:
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Figura 11 – Bota˜o Esquerdo.
O bota˜o “Conectar” e´ acionado quando se deseja estabelecer
comunicac¸a˜o com algum dispositivo. Estes sa˜o encontrados via “blue-
tooth”, gravados seu enderec¸o IP e conectados com o roboˆ, conforme a
figura 12 a seguir:
Figura 12 – Bota˜o Conectar.
Para a realizac¸a˜o dos testes foi utilizado o tablet Galaxy Tab
7.0, modelo GT-P1000, da marca Samsung que possui as seguintes
caracter´ısticas:
• 16 GB de armazenamento;
• Processador ARM Cortex AB;
• Velocidade de processamento de 1000 MHz;
• Sistema Operacional Android, versa˜o 2.2;
• Tela de 7 polegadas;
O co´digo-fonte (interface gra´fica), da parte cliente, e´ executa´vel
em qualquer dispositivo mo´vel que possua sistema operacional Android
em sua versa˜o 2.3 ou superior.
3.1.2 Lado Servidor
O lado servidor consiste em outra parte do programa que deve
ser enviada ao roboˆ. Este lado recebe os comandos enviados pelo tablet
(cliente) e executa-os.
Ele e´ programado para receber comandos pre´-determinados para
que o roboˆ possa executar seus movimentos; os comandos enviados
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devem ser apenas um caracter, que representa a direc¸a˜o do movimento
(inicialmente “w” indica ir para frente, “s” para tra´s, “d” para a direita
e “a” para a esquerda) e um valor nume´rico (inteiro) numa escala de 0
a` 100, relacionado a velocidade do roboˆ (CHERUBINI; BORGES; Ju´NIOR,
2013).
Para que o programa pudesse ser desenvolvido corretamente na
linguagem Java e´ necessa´rio configurar no roboˆ a firmware LeJos NXJ ;
o programa para ser executado deve ser convertido para um projeto
Lejos NXJ, feito seu upload para o roboˆ, para enta˜o ser executado.
A firmware LeJOS NXJ e´ um projeto open source criado por
Jose´ Solo´rzano no final dos anos 90 e tem como objetivo desenvolver
uma infraestrutura tecnolo´gica que permitisse a programac¸a˜o de roboˆs
LEGO Mindstorms utilizando a linguagem de programac¸a˜o Java (RI-
BEIRO; MARTINS; BERNARDINI, 2011).
3.2 ROBO´TICA
Para a execuc¸a˜o das atividades e´ utilizado o modelo do roboˆ Lego
Mindstorms NXT 2.0.
Em 1998 a empresa dinamarquesa LEGO e o MIT apresenta-
ram o “Robotics Invention System” (RIS), um programa que “permite
que os utilizadores projetem, programem e construam os seus pro´prios
roboˆs, de um modo simples e flex´ıvel” (RICCA; LULIS; BADE, 2006) apud
(CONCHINHA, 2011).
A primeira versa˜o do Lego Mindstorms NXT foi colocada a` venda
em 2006, pela LEGO. Logo em seguida, no ano de 2009, surgiu a se-
gunda e atual versa˜o, denominada Lego Minstorms NXT 2.0 apresen-
tada na figura 13 por Ju´nior (2011) apud Conchinha (2011).
Figura 13 – Lego Mindstorms NXT 2.0.
O nome Mindstorms foi origina´rio do livro “Mindstorms: Chil-
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dren, Computers and Powerful Ideas” (Tempestade Cerebral: Crianc¸as,
Computadores e Ideias Poderosas) de Seymour Papert, parceiro da em-
presa Lego (CONCHINHA, 2011).
O sistema Lego Mindstorms e´ formado por:
• Quatro tipos diferentes de sensores: responsa´veis pela coleta das
informac¸o˜es no meio externo, sa˜o eles:
1. Distaˆncia: tambe´m chamado de expressa a visa˜o do sis-
tema; ele consegue detectar objetos que esta˜o ate´ 2 metros
de distaˆncia, u´til para evitar coliso˜es;
2. Luz: capta a presenc¸a de luz no ambiente; pode detectar as
cores ba´sicas (branco, preto, azul, verde, vermelho e ama-
relo) e a quantidade de luminosidade do ambiente; u´til para
identificar a cor de uma bola, por exemplo.
3. Som: detecta as vibrac¸o˜es sonoras numa banda de frequencia
entre 3-6 Hz; opera de forma similar ao ouvido humano;
4. Toque: percebe os toques de contato no ambiente externo;
funciona com um bota˜o (apertado ou na˜o apertado);
• Treˆs motores: responsa´veis por movimentar a estrutura da mon-
tagem; os motores sa˜o responsa´veis por dar movimento ao roboˆ,
pode ser controlado a poteˆncia e o tempo de rotac¸a˜o de cada
motor, com isso podera´ manipular-se o roboˆ para frente, virar a
esquerda, virar a direita, andar devagar e andar ra´pido. Neste
trabalho, os treˆs motores sa˜o utilizados, um para as garras e os
outros dois para os rodas.
• Um controlador central: responsa´vel pela parte inteligente, e´ nele
que esta´ o software que gerencia o sistema
• E mais 600 pec¸as monta´veis que permitem criar diversos modelos,
como por exemplo, humano´ides, ve´ıculos, guindastes, animais,
entre outros (GUEDES; KERBER, 2011).
A CPU do roboˆ e´ um microcontrolador ARM7, onde podem ser
conectados os quatro sensores e os treˆs motores. Ele possui uma tela
de LCD de 100 x 64 pixels e mais quatro boto˜es para que o usua´rio
possa interagir com o sistema. Possui uma porta USB e capacidade
de comunicac¸a˜o por Bluetooth e cabo, ale´m de permitir a programac¸a˜o
nas linguagem Java, Python e C, ale´m da programac¸a˜o em seu pro´prio
ambiente. (BENITTI et al., 2009).
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3.3 CONSIDERAC¸O˜ES
Todos os materiais utilizados nas atividades pertencem ao La-
borato´rio de Tecnologias Computacionais (LabTeC) da Universidade
Federal de Santa Catarina (UFSC) - Campus Ararangua´; com excec¸a˜o
do co´digo-fonte do aplicativo adaptado do estudante Leonardo Fernan-
des Cherubini do Instituto Federal do Mato Grosso (IFMT).
Os dispositivos mo´veis atualmente na˜o possuem um lado pe-
dago´gico ta˜o forte, quanto e´ a sua questa˜o tecnolo´gica; neste caso,
cabe ao professor encontrar atividades educativas em meio os diversos
aplicativos que esses dispositivos possuem.
Em contrapartida, as ferramentas tecnolo´gicas educativas, como
os roboˆs por exemplo, tem seu lado educativo mais forte e quando
bem utilizados podem trazer diversos benef´ıcios no processo de ensino
aprendizagem dos alunos.
Percebe-se enta˜o, que qualquer ferramenta, seja ela tecnolo´gica
ou simples, educativa ou so´ para diversa˜o, quando bem trabalhadas pelo
professor podem influenciar positivamente na educac¸a˜o de seus alunos.
O papel principal, enta˜o, de transformac¸a˜o do conhecimento tradici-
onal (o conhecimento expl´ıcito) para o conhecimento real (no caso, o
conhecimento ta´cito, aquele interno aos alunos) de uma forma diferente,
atratativa, inovadora e motivadora deve ser inerente ao educador.
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4 APLICAC¸A˜O DOS ROBOˆS: ATIVIDADES COM AS
CRIANC¸AS
Este cap´ıtulo descreve o local onde a atividade foi aplicado e os
atores envolvidos; descreve tambe´m os planos de atividades utilizados
levando em considerac¸a˜o cada me´todo de ensino trabalhado, ale´m de
detalhar as 2 (duas) atividades desenvolvidas no decorrer da aplicac¸a˜o.
4.1 AMBIENTE DE APLICAC¸A˜O
As atividades foram aplicadas com alunos da Escola de Educac¸a˜o
Ba´sica Castro Alves, localizada na Avenida XV de Novembro, no 1645,
e com alunos da Escola de Educac¸a˜o Profa. Isabel Flores Hubbe, loca-
lizada na Rua Laudelino Ina´cio Santos, no 77, ambas no munic´ıpio de
Ararangua´ - SC.
Considerada uma escola modelo, o Castro Alves e´ a u´nica escola
da regia˜o que possui em sua grade curricular, para alunos de 1o ao 5o
ano do ensino fundamental, a disciplina de LIBRAS - L´ıngua Brasileira
de Sinais.
O processo de realizac¸a˜o das atividades foi dividido em treˆs eta-
pas: primeiro analisou-se a aula ministrada pela professora da turma,
a qual utilizou o me´todo tradicional de ensino para explicar e exempli-
ficar o conteu´do trabalhado: educac¸a˜o ambiental, ela tambe´m aplicou
uma atividade sobre o tema. Na segunda etapa, ja´ com o conhecimento
pre´vio dos alunos sobre o assunto, foi aplicada a mesma atividade pore´m
com o aux´ılio da robo´tica. E por u´ltimo, na terceira etapa sem nenhuma
explicac¸a˜o anterior do conteu´do, os alunos deveriam realizar a atividade
com o roboˆ, ou seja, os alunos na˜o possu´ıam conhecimento pre´vio sobre
o assunto.
Os atores envolvidos inicialmente neste trabalho sa˜o 6 (seis) estu-
dantes na faixa eta´ria, de 8 (oito) a 10 (dez) anos, que cursam o 3o ano
do ensino fundamental das escolas anteriormente citadas; as crianc¸as
foram selecionadas aleatoriamente em sala de aula.
4.2 PLANOS DE ATIVIDADES
Abaixo sa˜o descritos treˆs planos de atividades utilizados no de-
correr das avaliac¸o˜es. O primeiro plano descreve a metodologia de
62
ensino tradicional utilizada normalmente nas salas de aula; o segundo
plano ja´ interliga o me´todo tradicional com ferramentas educativas, no
caso os roboˆs; e por fim, o terceiro plano descreva a mesma atividade
dos outros dois planos, pore´m o ensino e´ feito somente com a ferramenta
(roboˆ).
4.2.1 Sem a utilizac¸a˜o da robo´tica
Disciplina de Cieˆncias/Educac¸a˜o Ambiental:
Nome da tarefa: Nosso lixo de todo o dia;
Durac¸a˜o (horas): 3 (treˆs) aulas de 45 (quarenta e cinco) minutos
cada;
Pre´-requisito para executar a atividade: Reconhecimento das co-
res das latas de lixo e o tipo de material que pode ser depositado em
cada uma;
Faixa eta´ria: aproximadamente 8 (oito) anos;
Objetivo: Provocar nos alunos uma reflexa˜o sobre o que e´ lixo;
propiciar reflexo˜es sobre a necessidade ou na˜o de promover mudanc¸as
nas atitudes em relac¸a˜o a` produc¸a˜o e coleta de lixo;
Metodologia e instrumento de avaliac¸a˜o:
• Utilizando o me´todo tradicional de ensino, primeiramente os alu-
nos devera˜o fazer uma pesquisa sobre o lixo na escola; logo apo´s,
devera˜o apresentar esta pesquisa para seus colegas;
• Num segundo momento, o professora realiza o dia da coleta de
lixo: um dia (pre´-determinado), apo´s a hora do recreio, as crianc¸as
devera˜o recolher do cha˜o do pa´tio da escola todo o lixo espalhado
e depositar na lata correspondente;
• Apo´s a realizac¸a˜o da atividade, a professora inicia sua explicac¸a˜o
teo´rica sobre tudo o que as crianc¸as fizeram e viram ate´ o mo-
mento, tendo como base o livro dida´tico disponibilizado pela es-
cola;
• Por fim, e´ aplicado uma outra atividade pra´tica de separac¸a˜o do
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lixo; produzidas com caixas de leite, as latas de lixo foram es-
palhadas pela sala; as crianc¸as deveriam identificar o material do
objeto mostrado pela professora, e levar ate´ a lata correspondente;
• Para a avaliac¸a˜o sera´ realizada uma prova tradicional que analisa
os principais conceitos assimilados pelos alunos, a qual segue o
cronograma da escola;
Resultados Esperados: Espera-se que ao final das atividades e
conteu´dos as crianc¸as desenvolvam seu senso cr´ıtico e consigam enten-
der a importaˆncia da coleta seletiva para suas vidas e do nosso planeta.
4.2.2 Auxiliado pela robo´tica
Disciplina de Cieˆncias/Educac¸a˜o Ambiental:
Nome da tarefa: Nosso lixo de todo o dia;
Durac¸a˜o (horas): 3 (duas) aulas de 45 (quarenta e cinco) minu-
tos cada
Pre´-requisito para executar a atividade: Reconhecimento das co-
res das latas de lixo e o tipo de material que pode ser depositado em
cada uma;
Faixa eta´ria: aproximadamente 8 (oito) anos;
Objetivo: Provocar no alunos uma reflexa˜o sobre o que e´ o lixo;
ale´m de tornar o aprendizado mais significativo e motivador, introdu-
zindo em sala de aula ferramentas tecnolo´gicas educativas que podem
modificar o n´ıvel de conhecimento dos alunos;
Metodologia e instrumento de avaliac¸a˜o:
• Utilizou-se o me´todo de ensino auxiliado por uma ferramenta tec-
nolo´gica: o roboˆ;
• Num primeiro momento, foi repassado o conteu´do ministrado na
aula da professora, foi explicado novamente o significado das cores
das latas de lixo, o tipo de material depositado em cada uma, ale´m
da importaˆncia da separac¸a˜o;
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• No segundo momento, aumentou-se o n´ıvel de conhecimento das
crianc¸as, explicando-nas outras cores (ale´m das 4 (quatro) ja´ tra-
balhadas), como por exemplo: a lata de lixo roxa, na qual e´
depositado lixo radioativo e, a lata cinza onde e´ depositado o lixo
na˜o recicla´vel, entre outras;
• A atividade seguiu a mesma lo´gica da atividade da professora,
pore´m ao inve´s da crianc¸a levar o lixo ate´ a lata correspondente,
ela manipularia o roboˆ para carregar uma bola com a mesma cor
da lata do lixo correspondente apresentado pela professora;
• Para avaliac¸a˜o, analisou-se a reac¸a˜o das crianc¸as, a motivac¸a˜o em
realizar a atividade e o entendimento final do conteu´do por parte
das mesmas;
Resultados Esperados: Espera-se que ao final das atividades e
conteu´dos, as crianc¸as desenvolvam seu senso cr´ıtico e consigam enten-
der a importaˆncia da coleta seletiva para suas vidas e do nosso planeta.
Ale´m de mostrar os resultados significativos da utilizac¸a˜o de ferramen-
tas educativas no decorrer das aulas, tornando-as mais motivadoras e
atrativas.
4.2.3 Somente utilizando a robo´tica
Disciplina de Cieˆncias/Educac¸a˜o Ambiental:
Nome da tarefa: Nosso lixo de todo o dia;
Durac¸a˜o (horas): 3 (duas) aulas de 45 (quarenta e cinco) minu-
tos cada
Pre´-requisito para executar a atividade: Na˜o foi requisitado ne-
nhum tipo de conhecimento pre´vio dos alunos, uma vez que na˜o foi
transmitido nenhum conteu´do aos mesmos antes de iniciarem a ati-
vidade. O que poderia acontecer, era o aluno possuir conhecimento
advindo fora da sala de aula.
Faixa eta´ria: aproximadamente 8 (oito) anos;
Objetivo: Provocar no alunos uma reflexa˜o sobre o que e´ o lixo;
motivando uma aula diferente, onde o aprendizado ocorra somente por
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meio de uma ferramenta educativa.
Metodologia e instrumento de avaliac¸a˜o:
• Utilizou-se o me´todo de ensino onde somente o roboˆ seria usado
para transmissa˜o do conteu´do;
• Num primeiro momento, foi explicado a atividade para os alunos,
pore´m, sempre utilizando o roboˆ e o tablet para conclu´ı-la; foi
realizada uma demonstrac¸a˜o do que os alunos deveriam fazer;
• No segundo momento, apo´s a demonstrac¸a˜o, os alunos puderam
execitar na pra´tica o conteu´do, forc¸ando sua memo´ria para res-
gatar os conceitos estudados, no dia-a-dia;
• Foi passado aos alunos, por fim, um exerc´ıcio para verificar o grau
de entendimento apo´s a atividade. O exerc´ıcio consistia em ligar
as colunas, de um lado haviam desenhos de objetos dos 4 (quatro)
tipos de material trabalho (papel, pla´stico, vidro e metal) e do
outro lado, o desenho das latas de lixo
• Para avaliac¸a˜o, ale´m do exerc´ıcio e sua devida correc¸a˜o, foi expli-
cado enta˜o o conteu´do e analisado o n´ıvel de absorc¸a˜o do mesmo
pelos alunos.
Resultados Esperados: Espera-se que ao final das atividades e
conteu´dos as crianc¸as desenvolvam seu senso cr´ıtico e consigam enten-
der a importaˆncia da coleta seletiva para suas vidas e do nosso planeta.
Ale´m de mostrar os resultados da utilizac¸a˜o de ferramentas educativas
no decorrer das aulas, tornando-as mais motivadoras e atrativas.
4.3 DETALHAMENTO DAS ATIVIDADES
Nesta sec¸a˜o sa˜o apresentadas as atividades desenvolvidas com o
grupo de crianc¸as.
4.3.1 Atividade 1 - Brincando com as Cores
Primeiramente montou-se o roboˆ de maneira bem simples, com
um visual agrada´vel e de fa´cil acesso a`s crianc¸as, conforme a figura 14
a seguir.
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Figura 14 – Arquitetura Inicial do Roboˆ.
Logo apo´s, planejou-se uma atividade de reconhecimento do am-
biente, ou seja, verificou-se apenas as reac¸o˜es das crianc¸as com o roboˆ.
Foram analisados aspectos como: interesse, dedicac¸a˜o, atenc¸a˜o, in-
terac¸a˜o, coordenac¸a˜o motora e cognitiva, entre outros.
Planejou-se uma atividade bem simples, na qual cada crianc¸a
deveria encontrar uma das cores trabalhadas - sa˜o elas: vermelho, ama-
relo, azul e verde - dentro do ambiente da sala de aula.
O roboˆ daria a confirmac¸a˜o da resposta no seu visor, reconhe-
cendo a cor atrave´s do sensor e mostrando na tela. Todos os fatos e
acontecimentos foram documentados.
4.3.2 Atividade 2 - Reciclar para Preservar
Tendo como foco principal a disciplina de educac¸a˜o ambiental,
a atividade tem o objetivo de estimular nas crianc¸as a conscientizac¸a˜o
sobre a reciclagem de lixo, incentivando a separac¸a˜o correta dos mes-
mos.
Apo´s ana´lise dos resultados da atividade anterior, o roboˆ foi (re)
montado de acordo com as ana´lises obtidas, levando em considerac¸a˜o as
dificuldades encontradas pelas crianc¸as, suas barreiras e necessidades.
Planejou-se uma atividade sobre reciclagem relacionada com as
cores ja´ trabalhadas. A atividade foi realizada da seguinte maneira:
cada cor correspondia a` uma lata de lixo, conforme a figura 15 abaixo:
Para um aluno de cada vez, era mostrado um objeto (lixo), na
qual o aluno deveria reconhecer o lixo e o material de que era feito; apo´s,
deveria identificar a cor da lata de lixo deste material e por meio do
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Figura 15 – Relac¸a˜o de cores com as latas de lixo.
Extra´ıdo de: (ANDIF, 2011)
tablet, fazer o roboˆ pegar uma bolinha da cor correspondente e leva´-la
ate´ a lata correta.
O modelo do roboˆ utilizado nesta atividade e´ apresentada na
figura 16 a seguir:
Figura 16 – Arquitetura final do roboˆ com garras fechadas.
Para um melhor desenvolvimento da atividade, foi necessa´rio
adaptar o aˆngulo do motor que movimenta as garras, para que elas
segurassem firmemente a bolinha. As garras deveriam abrir ate´ um
aˆngulo de 60o, e o fechamento ocorreria a cada 20o. A figura 17 a
seguir ilustra o roboˆ com as garras abertas.
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Figura 17 – Arquitetura final do roboˆ com garras abertas.
4.4 CONSIDERAC¸O˜ES
Atividades lu´dicas sa˜o de extrema importaˆncia no desenvolvi-
mento educacional das crianc¸as, pois fazem de uma simples brincadeira
um ponto de partida para o conhecimento. A crianc¸a aprende conceitos
de diversas disciplinas, diversas a´reas fazendo o que mais gosta, brincar.
Ale´m de ser uma das formas mais fa´ceis de aprendizado, as brin-
cadeiras lu´dicas conseguem explorar o lado cognitivo e intelectual da
crianc¸as, estimulando seu desenvolvimento motor, racioc´ınio lo´gico, agi-
lidade, entre outros habilidades.
A educac¸a˜o ambiental e´ um tema que vem sendo tratado a va´rios
anos por todo o mundo; e trabalhar temas sociais como este, por exem-
plo, com crianc¸as e´ mais fa´cil, pois a aceitac¸a˜o e´ maior, elas sentem-se
mais interessadas no assunto e entendem com mais facilidade que po-
dem fazer a diferenc¸a na sociedade.
Desta forma, a proposta deste trabalho consistiu em utilizar o
tema da educac¸a˜o ambiental como foco de sua atividade, para que
ale´m de analisar os me´todos de ensino trabalhos, as crianc¸as puderam
entender a importaˆncia da coleta seletiva e seu papel perante o fato.
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5 RESULTADOS DAS ATIVIDADES DESENVOLVIDAS
COM OS ROBOˆS
Este cap´ıtulo descreve uma ana´lise dos resultados obtidos por
meio da realizac¸a˜o das atividades, as quais foram divididas em 3 (treˆs)
etapa: primeiramente analisando o me´todo tradicional de ensino, se-
guido do me´todo tradicional auxiliado pela robo´tica e por fim, um
me´todo de ensino aplicado com roboˆs.
5.1 TRADICIONAL
No me´todo tradicional de ensino, como ja´ explicado no cap´ıtulo
1, o aluno fica restrito aos conteu´dos de seu professor. Este u´ltimo,
torna-se o detentor do conhecimento, e portanto ele, e somente ele,
possui capacidade de transmitir informac¸o˜es capazes de formar digna-
mente seu aluno (HOEHNKE; KOCH; LUTZ, 2005).
Ale´m disso, o recurso utilizado em sala de aula e´ sempre o livro
dida´tico, oferecido pelo governo; quanto a metodologia, segue-se o cro-
nograma desenvolvido pela escola em reunio˜es pedago´gicas e novamente
o que o livro descreve.
Nesta etapa do trabalho, observou-se exatamente isso: as aulas
na˜o possu´ıam aux´ılio de nenhum outro recurso, a na˜o ser o livro; o qual
muitos alunos faziam pouco caso dele, ate´ rasgavam pa´ginas.
Numa aula a professora levou para sala um notebook, pore´m
apenas para que os alunos olhassem uma image sobre o tema relacio-
nado; mesmo com todo o entusiasmo e interesse dos alunos, eles na˜o
puderam tocar, manipular ou interagir com aquela tecnologia.
Nestas aulas, os alunos encontravam-se na sua maioria quietos,
pore´m dispersos. Na˜o conversavam, na˜o questionavam mas tambe´m
na˜o prestavam a atenc¸a˜o no que a professora falava. Qualquer coisa
parecia mais interessante do que o assunto abordado na aula.
Em uma aula, pore´m, houve uma mudanc¸a na metodologia;
o professora solicitou aos alunos que fizessem uma pesquisa no seu
bairro e na escola sobre o conteu´do trabalho. A pesquisa houve grande
aceitac¸a˜o entre os alunos e o entusiasmo em dar suas contribuic¸o˜es foi
incontrola´vel.
Fora este acontecimento, as aulas seguiram uma verdadeira ro-
tina dia´ria, com poucos ou nenhum recurso, ora com pontos de grande
euforia e motivac¸a˜o por parte dos alunos, ora com desinteresse e falta
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de atenc¸a˜o.
5.2 TRADICIONAL COM ROBO´TICA
Este tipo de metodologia de ensino enquadra-se tanto no me´todo
Construtivista descrito por Jean Piaget, como no me´todo So´cio-Intera-
cionista descrito por Lev Vygotsky.
A teoria Piagetiana, diz que o sujeito adquire conhecimento
atrave´s de sua interac¸a˜o com o meio. Ale´m disso, Piaget (1989) apud
Trista˜o (2010) afirma que
“o que o sujeito e´ capaz de aprender por suas
ac¸o˜es no meio ambiente depende do n´ıvel de suas
estruturas cognitivas, ou seja, que ele so´ sera´ ca-
paz de aprender, dessa interac¸a˜o, os elementos
sobre os quais conseguir refletir cognitivamente”
Ja´ na teoria de Vygotsky, o sujeito tambe´m aprende atrave´s de
sua interac¸a˜o com o meio, pore´m e´ preconizado desse meio, a histo´ria,
a cultura, o ambiente, a sociedade da pessoa, a qual ira´ interagir com
o objeto mediador da aprendizagem (TRISTa˜O, 2010).
De acordo com a ana´lise dos resultados da atividade realizada
nesta etapa com relac¸a˜o aos conceitos descritos acima, percebe-se que
o meio influencia, sim, no processo de ensino-aprendizagem do aluno.
Quem esta´ inserido neste meio, quais e como os objetos esta˜o
dispostos, como ele (aluno) se encontra nesse meio (fisicamente, psi-
colo´gicamente), qual a rotina executada nesse meio atualmente, esse e
outros fatores influenciam na opinia˜o do aluno e interferem no modo
como eles absorvem determinado conteu´do.
Em alguns momentos, as crianc¸as conseguiam assimilar etapas
da atividade com pra´ticas do seu dia-a-dia fora do ambiente escolar,
conseguiam lembrar que ja´ tinham visto algue´m fazendo, ou eles mesmo
ja´ haviam feito algo semelhante.
O ambiente em que vivem, o pro´prio ambiente da sala de aula,
e ate´ seus colegas influenciaram nas escolhas tomadas pelos alunos no
decorrer da atividade. Eles lembravam do bairro que moram, se la´ ha´
lixo como os mostrados na atividade, se ha´ as latas de lixo coloridas,
entre outros.
Ale´m disso, a relac¸a˜o feita pelas crianc¸as na˜o e´ somente com
as etapas da atividade, mas tambe´m com os objetos envolvidos para
a realizac¸a˜o desta. Todos conhecem os dispositivos mo´veis atuais do
mercado, desta forma, torna-se poss´ıvel que eles questionem entre si de
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qual marca e´ o dispositivo (tablet) utilizado.
A figura 18 a seguir mostra uma aluna utilizando o tablet no
decorrer da atividade:
Figura 18 – Aplicac¸a˜o do me´todo tradicional com a robo´tica
Abaixo sa˜o demonstradas a opinia˜o dos 3 (treˆs) alunos, a cerca
da atividade realizada com o roboˆ:
“Eu gostei muito da aula de hoje, o rodo (roboˆ) e muito legal e
a professora tambem foi muito facio.”
“eu axei leguau eu gustei munto.”
“eu achei do robo muito legal e muito divertido e animado, o
que eu acho e na˜o gostei do robo e´ que ele tinha que mecher as mo˜es
(ma˜os), e eu achei mas defisio de faser foi de deichar ele meio reto.”
Aprender com um recurso diferenciado, como por exemplo, a
robo´tica e dispositivos mo´veis, e´ de grande valia para o aprendizado
dos alunos; eles demonstram um maior incentivo e vontade de serem os
primeiros a` realizar a atividade, trocar informac¸o˜es, apresentar resul-
tados, entre outros.
Portanto, conclui-se que na˜o so´ o meio (neste caso, o meio refere-
se ao ambiente f´ısico em que a crianc¸a esta´ inserida) auxilia e facilita
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o aprendizado do aluno, mas tambe´m os recursos, tecnolo´gicos ou na˜o,
utilizados em sala de aula para transmissa˜o do conhecimento.
5.3 ROBO´TICA
Nesta etapa, utilizou-se de um me´todo de ensino onde apenas era
utilizado o roboˆ como ferramenta tecnolo´gica e dida´tica para explicar
e exemplificar o conteu´do trabalhado com os alunos.
Sem nenhum tipo de conhecimento transmitido aos alunos, a
atividade foi explicada de maneira bem simples, somente com o roboˆ e
apenas feita uma demonstrac¸a˜o da mesma.
O u´nico conhecimento que os alunos poderiam possuir, seria o
conhecimento pre´vio de cada um, ou seja, o conhecimento adquirido do
seu dia-a-dia fora da sala de aula.
Primeiramente, foi passado aos alunos, no quadro-negro, um
exerc´ıcio para testar o conhecimento dos alunos. Um exerc´ıcio na qual
deveriam ligar o desenho dos lixos com a lata correspondente.
O exerc´ıcio so´ poderia ser realizado apo´s o desenvolvimento da
atividade a seguir, a qual deu plenas condic¸o˜es para que os alunos
resolvessem o exerc´ıcio em questa˜o.
A figura 19 ilustra o exerc´ıcio passado aos alunos:
Figura 19 – Exerc´ıcio de teste do conhecimento dos alunos.
Apo´s o exerc´ıcio e a demonstrac¸a˜o de como funcionaria a ativi-
dade, os alunos puderam praticar e aprender ao mesmo tempo com o
roboˆ, conforme mostra a figura 20.
Uma vez que os alunos na˜o possu´ıam nenhum tipo de conheci-
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Figura 20 – Aplicac¸a˜o do conteu´do somente com a robo´tica.
mento, ou seja, na˜o foi explicado a` eles o significado das cores das latas
de lixo, a importaˆncia da separac¸a˜o correta dos mesmos, entre outros
conceitos ta˜o importantes neste assunto, os alunos encontraram certa
dificuldade em realizar a atividade.
Abaixo sa˜o demonstradas frases ditas pelos alunos no decorrer
da atividade:
“Como e´ que mexe nisso? Na˜o to conseguindo fazer ele andar.
Me ajuda aqui.”
“Pro outro lado, ne´? Na˜o esse, o outro lado!”
“E´ no verde? Mas verde na˜o e´ pla´stico? Professora, ele na˜o ta´
andando.”
Eles ficaram muito confusos sobre em qual lata depositar deter-
minado tipo de material apresentado; as respostas surgiam, algumas,
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praticamente no famoso “chute”; ale´m disso, foram muito influenciados
pela opinia˜o de seus colegas.
5.4 ANA´LISE FINAL
Apo´s a aplicac¸a˜o da mesma atividade, de 3 (treˆs) maneiras di-
ferentes e considerando 3 (treˆs) me´todos de ensino distintos, observou-
se as semelhanc¸as e diferenc¸as significativas no processo de ensino-
aprendizagem dos alunos.
Um dos principais fatos observados, e´ que o meio onde o aluno
esta´ inserido e a opinia˜o alheia influenciam muito na tomada de decisa˜o
do aluno. Conforme mostra na tabela a seguir, em qualquer me´todo de
ensino, em qualquer metodologia utilizada pelo professor, o ambiente
onde o aluno esta´ inserido pode interferir na absorc¸a˜o do conteu´do.
Na tabela 2 abaixo, sa˜o demonstrados alguns paraˆmetros anali-
sados nos 3 (treˆs) me´todos de ensino e feito a devida comparac¸a˜o entre
os mesmos.
Tabela 2 – Resultados da Ana´lise dos Me´todos de Ensino
Paraˆmetros Tradicional Trad. + Robo´tica Robo´tica
Grau de Interesse Me´dio Alto Alto
Motivac¸a˜o Me´dio Alto Alto
Desenv. Cognitivo Alto Alto Alto
Aux´ılio de recurso Baixo Alto Alto
Absorc¸a˜o do Conteu´do Me´dio Alto Me´dio
Influeˆncia do meio Alto Alto Alto
Como pode-se observar na tabela abaixo, a absorc¸a˜o do conteu´do
ocorre nos 3 (treˆs) me´todos de ensino, pore´m, a forma como elas ocor-
rem e´ que difere de cada me´todo; por exemplo, no me´todo tradicional
auxiliado pela robo´tica, percebeu-se que os alunos tiveram maior facili-
dade de entendimento perante o assunto, foi passado a` eles previamente
os conceitos e exemplificado, para melhor entendimento, com o roboˆ.
Este tipo de metodologia utilizada, pode ser comparada ao mo-
delo Blended Learning ou B-Learning, o qual busca unir a educac¸a˜o
presencial com a educac¸a˜o a` distaˆncia, de modo que esta unia˜o propor-
cione aos alunos um ambiente vantajoso para o seu desenvolvimento
cognitivo e que eles tambe´m consigam acessar, por diversas vezes, os
conteu´dos visto em sala de aula (MOREIRA; FERREIRA; SOBRAL, 2010).
Nos outros me´todos de ensino, o conteu´do foi absorvido com
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um pouco mais de dificuldade; no primeiro me´todo, na˜o houve aux´ılio
de nenhum recurso apenas foi passado o conteu´do teo´rico; o terceiro
me´todo, deu-se ao contra´rio, foi apenas aplicado a atividade pra´tica
sem nenhum conhecimento pre´vio dos alunos.
Na˜o esquecendo de mencionar que os alunos se encontravam
mais motivados e demonstravam maior interesse em participar e opinar
quando a metodologia envolvia recursos (tecnolo´gicos, principalmente)
que auxiliavam no desenvolvimento das aulas.
5.5 CONSIDERAC¸O˜ES
Existem diferentes me´todos de ensino atualmente e diversas me-
todologias utilizadas pelos professores em sala. Deste modo, este traba-
lho aplicou a mesma atividade em 3 (treˆs) me´todos diferentes: me´todo
tradicional, tradicional auxiliado pela robo´tica e o me´todo somente uti-
lizando a robo´tica, analisando os resultados obtidos e a aceitac¸a˜o tanto
por parte dos professores, quanto por parte dos alunos.
A introduc¸a˜o da tecnologia em sala de aula e´ por ora bene´fica ao
aprendizado dos alunos, pore´m o que se encontra sa˜o barreiras, muitas
vezes constru´ıdas pelos professores, pelo seu medo ou ate´ mesmo pela
indiferenc¸a por na˜o saber utilizar essas ferramentas. Tais barreiras
impedem um melhoramento na qualidade de ensino e dificultam um
aprendizado mais significativo para os alunos.
E´ necessa´rio, que o educador conhec¸a essas ferramentas e saiba
no mı´nimo tirar o ma´ximo de proveito para que o processo de ensino
aprendizagem de seus alunos se desenvolva da melhor maneira poss´ıvel.
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6 CONSIDERAC¸O˜ES FINAIS E PROPOSTAS PARA
TRABALHOS FUTUROS
Neste trabalho foi realizada a aplicac¸a˜o e avaliac¸a˜o de tecnologias
computacionais, como a robo´tica e os dispositivos mo´veis, em sala de
aula, considerando 3 (treˆs) me´todos de ensino diferentes, 1) o me´todo
tradicional; 2) o me´todo tradicional auxiliado pela robo´tica; e 3) o
me´todo que somente utiliza a robo´tica para transmissa˜o do conteu´do.
No primeiro me´todo observou-se que os alunos na˜o se interessa-
vam pela explicac¸a˜o sobre o conteu´do e a atividade dada pela profes-
sora, o conteu´do era mono´tono e semelhante dia apo´s dia, na˜o havia
comprometimento entre professor e aluno e vice-e-versa.
No segundo me´todo, aplicando a mesma atividade por meio da
robo´tica, os resultados mudaram; os alunos perguntavam mais, intera-
giam mais tanto na explicac¸a˜o do conteu´do, quanto no desenvolvimento
da atividade. Eles estavam mais motivados e interessado em participar
das aulas.
No terceiro, e u´ltimo, me´todo obteve-se um resultado interme-
dia´rio aos outros dois me´todos; a motivac¸a˜o dos alunos foi parcial, ora
prestavam atenc¸a˜o, ora desconcentavam-se; no in´ıcio era tudo novidade,
a medida que a atividade decorria e na˜o haviam mudanc¸as (aos olhos
delas) a participac¸a˜o era deixada de lado.
Portanto, notou-se que a utilizac¸a˜o de tecnologias em sala de
aula favorece o processo de ensino aprendizagem dos alunos, ajuda o
professor na transmissa˜o do conhecimento em sala (mesmo com a re-
sisteˆncia de muitos deles). As aulas tornam-se mais criativas, atrativas,
o aluno sente mais a` vontade em participar da aula.
Ale´m disso, percebeu-se que em todos os me´todos analisados
a influeˆncia do meio interfere muito na opinia˜o e atitude dos alunos
avaliados. A opinia˜o do grupo maior sera´, na maioria das vezes, a
mesma opinia˜o daquele aluno.
Encontrou-se diversas dificuldades para que as atividades ocor-
ressem de forma satisfato´ria, entre elas, o receio inicial por parte dos
professores em aceitar outra metodologia de ensino em sua aula e o con-
sumo excessivo de pilhas pelo roboˆ, (cada vez que era realizada uma
atividade era necessa´rio comprar um jogo novo de pilhas).
Conclui-se dessa forma que, a tecnologia (quando bem utilizada)
pode prover mudanc¸as significativas na aprendizagem dos alunos, facili-
tando o processo de ensino do mesmo, modificando a realidade escolar.
A tecnologia quando utilizada como uma ferramenta educativa que au-
78
xilia a metodologia de ensino utilizada pelos professores, tendo a trazer
somente mudanc¸as positivas para ambos.
6.1 PROPOSTA PARA TRABALHOS FUTUROS
Nesta sec¸a˜o sa˜o listadas algumas propostas para melhoria e (re)
adaptac¸a˜o do jogo desenvolvimento neste trabalho, para trabalhos fu-
turos.
• Aplicar os roboˆs em outras disciplinas;
• Aplicar com outros grupos de atores, como por exemplo, alunos
do ensino me´dio;
• Promover atividades colaborativas e cooperativas, trabalhando
com mais de um roboˆ e em grupos de crianc¸as;
• Aplica com outros tipos e modelos de roboˆ;
• Avaliar e comparar o desempenho dos alunos com outras tecno-
logias, ale´m da robo´tica;
• Analisar formas de estimular o professor a utilizar ferramentas
tecnolo´gicas educativas em sala de aula.
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A.1 TERMO DE AUTORIZAC¸A˜O DE USO DE IMAGENS E DE-
POIMENTOS
Eu ............................................................................., inscrito(a)
no CPF sob no ..........................................., portador(a) da Ce´dula de
Identidade no ........................................, responsa´vel legal pela(o) me-
nor ................................................................................., portadora da
Ce´dula de Identidade no ..................................., depois de conhecer e
entender que o objetivo geral do projeto de pesquisa e extensa˜o inti-
tulado ”Robo´tica Educacional”e´ motivar a introduc¸a˜o de ferramentas
tecnolo´gicas em sala de aula a fim de auxiliar o processo de ensino
dos professores deixando suas aulas mais atrativas e motivadoras para
seus alunos, AUTORIZO atrave´s do presente termo, os pesquisado-
res responsa´veis pelo projeto acima descrito, a realizar as fotos que
se fac¸am necessa´rias, a gravac¸a˜o de v´ıdeos e a colher depoimentos da
menor supracitada, bem como a veiculac¸a˜o de sua imagem e depoimen-
tos em qualquer meio de comunicac¸a˜o para fins dida´ticos, de pesquisa
e divulgac¸a˜o de conhecimento cient´ıfico, a elaborac¸a˜o de produtos e
divulgac¸a˜o de projetos audiovisuais sem quaisquer oˆnus financeiros e
restric¸o˜es a nenhuma das partes. Fica ainda autorizada, de livre e
espontaˆnea vontade, para os mesmos fins, a cessa˜o de direitos da vei-
culac¸a˜o das imagens, v´ıdeos e depoimentos da menor supracitada, na˜o
recebendo para tanto qualquer tipo de remunerac¸a˜o. Ao mesmo tempo,
libero a utilizac¸a˜o destas fotos e/ou depoimentos para fins cient´ıficos
e de estudos (livros, artigos, v´ıdeos, slides e transpareˆncias), em favor
dos projetos da pesquisa, acima especificados, obedecendo ao que esta´
previsto nas Leis que resguardam os direitos das crianc¸as e adolescentes
(Estatuto da Crianc¸a e do Adolescente - ECA, Lei no 8.069/1990), e
das pessoas com deficieˆncia (Decreto no 3.298/1999, alterado pelo De-
creto no 5.296/2004).
Ararangua´, ....... de .......................... de 2013.
...................................................................................................
Assinatura do(a) Responsa´vel legal da(o) menor
